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JOHDANTO

Digitalisaation edistaminen on merkittavassa roolissa puolustusministe-
rion hallinnonalalla. Puolustusvoimien digitalisaatiokonseptin mukaan toi-
meenpanossa ensimmainen painopiste on l10ytdaa kohteita, joissa voidaan
saavuttaa nopeita tuloksia. On tehokkainta I6ytaa prosessit, joissa auto-
maatiolla ja tekniikoilla voidaan helpottaa usein toistuvia ja suuria kaytta-
jajoukkoja koskevia kayttotapauksia.

Puolustusvoimien toiminnan tulevaisuuden suunnittelussa logistiikkajar-
jestelman yhtena tehtdvana on selvittda ohjelmistorobotiikan, Robotic
Process Automation, (RPA), kayttokohteita. Talla hetkelld ohjelmistorobo-
tiikka on pilotointivaiheessa ja sita kokeillaan henkildst6- ja taloushallin-
non tehtdvissad. Seuraavat tulevaisuuden kehitysaskeleet liittyvat sen laa-
jentamiseen nykyisista kayttékohteista uusille alueille. Materiaalihallin-
nossa kaytetdan paljon toiminnanohjausjarjestelmaa ja sielta on |oydetta-
vissa rutiiniluontoisia ohjelmistorobotiikalla toteutettavissa olevia tehta-
vid. Kun RPA:lla automatisoidaan oikeat tehtdvat, voidaan saavuttaa juuri
niita tavoitteita, joihin Puolustusvoimien digitalisaatiokonseptilla ja logis-
tiikkastrategialla pyritaan.

Tama opinndytetyd on selvitys siitda, miten ohjelmistorobotiikan kaytto
olisi laajennettavissa sen nykyisilta pilotointivaiheen aloilta materiaalihal-
lintoon. Se tuo selvyytta siihen, mita seikkoja on huomioitava kdytt6a laa-
jennettaessa. Opinndytetydssa kuvataan, kuinka valitaan automatisoitavia
prosesseja materiaalivalvonnan alalta. Taman opinndytetyon tavoitteena
oli samalla alustavasti selvittaa kannattaako materiaalivalvonnan toimin-
tatapoihin ja tyokaytantoihin Puolustusvoimissa sisallyttdaa ohjelmistoro-
botiikalla tehtavia tyovaiheita.

Tarkeimmat tutkimuskysymykset tydssa ovat:

— mitd ohjelmistorobotiikka tarkoittaa yritystasolla?

— mika on ohjelmistorobotiikan kdytdn nykytila Puolustusvoimissa?

— mitka ovat ohjelmistorobotiikan kayton laajentamisessa huomioita-
vat asiat ja

— miten ohjelmistorobotiikalle siirrettava materiaalivalvonnan prosessi
valitaan?

Tama opinndytetyd on automatisoinnin kohdetietojarjestelmien osalta ra-
jattu koskemaan Puolustusvoimien SAP-jarjestelmaa, (PVSAP) ja sen maa-
rittelyt, tarkat kuvaukset, seka kaikki muu ei-julkinen aineisto on rajattu
pois.



2 OHIJELMISTOROBOTIIKKA

Ohjelmistorobotiikka, Robotic Process Automation, (RPA), tarkoittaa saan-
topohjaisten prosessien automatisointia sellaisten ohjelmien avulla, jotka
kayttavat normaalia kdyttdjan kayttoliittymaa ja joilla voidaan kayttaa mita
tahansa toista ohjelmaa, mukaan lukien selainpohjaiset applikaatiot ja
ERP-jarjestelmat (Wright, Witherick & Gordeeva, 2018, s. 1).

Ohjelmistorobotiikka on tunnistettu jo vuosia sitten matalan kynnyksen
mahdollisuudeksi kehittaa liiketoiminnan tehokkuutta automaatiolla. RPA
on vakiintunut tarkoittamaan fyysisen robotin sijaan ohjelmistoa, joka
kdayttda olemassa olevia tietojarjestelmida normaalin kayttdjan tavoin.
RPA:n keveys johtuu siitd, ettei se vaadi kohdetietojarjestelmien muokkaa-
mista vaan ne toimivat normaalisti kuin robottia ei olisikaan. (Willcocks,
Lacity & Craig, 2015, ss. 5-8)

Tyypillinen ohjelmistorobotiikalla tehostettava liiketoimintaprosessin osa
on toistuva, ennustettava ja sdanndnmukainen sarja manuaalisia toimin-
toja tietojarjestelmien kanssa. Automatisoiduiksi valikoiduissa toimin-
noissa usein vaihdellaan istuntoja useamman applikaation valilla tietoja
hakien ja syottden. (Lowes, Cannata, Chitre & Barkham, 2018, ss. 8-9)

RPA:n tehokkaan automatisoinnin kadyttéalueen on tunnistettu kohdistu-
van prosessiautomaation ja poikkeusten kasittelyn valiin jadvdan, aiemmin
tehottomaksi automatisaatiokohteeksi tunnistettuun, alueeseen, kuva 1.
Kun tapaustiheys on suuri ja monet tapaukset noudattavat samaa raken-
teellista prosessia, on automaatio tehokasta tehda perinteisilla prosessi-
automaation menetelmilla. Kun toistoja on paljon, muttei kuitenkaan tar-
peeksi siihen, etta perinteiset prosessiautomaation keinot olisivat kannat-
tavia, on RPA erittdin varteenotettava vaihtoehto. Lopulta tyon kuvainnol-
lisen hdanndn pdahadn jaa viela manuaalisesti suoritettavia, [ahinna poik-
keuksista johtuvia vaiheita. (van der Aalst, Bichler & Heinzl, 2018)
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Kuva 1. Ohjelmistorobotiikan kdyttdalue on prosessiautomaation ja
poikkeusten kasittelyn valissa (van der Aalst ym., 2018).

Liitteena 1 oleva infografiikka kuvaa ohjelmistorobotiikan kayttéénoton
tdman hetkista tilannetta. Yli puolet, 53%, Deloitten globaaliin RPA kyse-
lyyn vastanneista ovat juuri aloittaneet matkansa RPA:n parissa. Taman lu-
vun odotetaan nousevan parissa vuodessa 25 prosenttiyksikkoa, mika tar-
koittaisi 1dahes maailmanlaajuista RPA:n kdyttédnottoa viiden vuoden si-
salla. Niistd, jotka ovat valjastaneet ohjelmistorobotiikkaa kayttoonsa, yli
kolme neljastd, 78%, uskoo investoivansa lisad RPA-teknologiaan seuraa-
van kolmen vuoden sisalla. Vaikeuksia tuntuu kuitenkin olevan automaa-
tion mainostetun skaalautuvuuden kanssa: vain 3% kyselyn organisaa-
tioista on onnistunut digitaalisen tyévoiman skaalaamisessa. (Wright ym.,
2018, s. 2)

Ohjelmistorobotiikan kayttoa harkittaessa ja suunniteltaessa on hyva tun-
nistaa paitsi se, mita RPA on, myds se, mita se ei ole. RPA ei sovellu sellais-
ten toimintojen suorittamiseen, jotka vaativat saatuihin tietoihin perustu-
vaa harkintaa. Ohjelmistorobotiikkaa ei voi hyddyntaa, elleivat tiedot ole
jo bittimuodossa. RPA:lle maariteltyyn tydnkulkuun ei voi sisdllyttaa sel-
laisten paatosten tekoa, jotka eivat perustu selkeisiin ennalta laadittuihin
saantoihin. (Lowes ym., 2017, s.10)

2.1 Osallistuva ohjelmistorobotiikka

Ohjelmistorobotiikka voidaan jakaa kahteen tyyppiin, joista kumpikin pal-
velee hiukan erilaista tarvetta. Osallistuvassa RPA:ssa robotit eli botit pii-
leskelevat ihmiskayttdjan tydaseman ulottuvilla ja ne kutsutaan kayttoéon
tarpeen vaatiessa. Osallistuva RPA on oikea valinta silloin kun kayttotar-
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peen tunnistaminen on ohjelmallisesti vaikeaa tai kayttohetki vaatii jon-
kinlaista harkintaa. Osallistuva automaatio on esimerkiksi mainio tapa li-
satd resursseja tyontekijalle, joka toimii asiakasrajapinnassa. Talldin joudu-
taan usein tekemaan harkinnanvaraisia tydvaiheita, mutta osaa tehtdvista
voidaan kuitenkin automatisoida. (appliedAl, 2017, ss. 11-12)

Bottia voi esimerkiksi kayttaa Iahituen palvelupisteessa. Kun asiakas soit-
taa lahitukeen ja ilmoittaa jostain IT-ongelmasta, voidaan botti kutsua sa-
malla téihin. IImenneen ongelman yksityiskohtia asiakkaan kanssa selvitet-
tdessd, voi botti samalla hakea tietoja. Se voi hakea valmiiksi asiakkaan ni-
men tai tydaseman tunnuksen perusteella useasta eri tietolahteesta tai -
kannasta tarkat tiedot kdytdssa olevista laitteista, tietoliikenneyhteyksien
sen hetkisesta tilasta, asiakkaan laskutushistoriasta, jne. Ndiden tietojen
manuaalinen hakeminen voisi vaatia useamman applikaation avaamisen
tai transaktion kayton, todennakdisesti useammalla kuin yhdelld naytto-
ruudulla. (appliedAl, 2017, s.11-12)

Osallistuvan automaation kdynnistaminen voi tapahtua eri tavoin. Kaytta-
jan tyopoydalla voi olla erillinen RPA-applikaatio, josta kulloinkin haluttu
botti voidaan kdynnistaa. Botti voi olla my6s upotettuna kayttdjan tydase-
maan ja se osaa tunnistaa kayttétarpeen itse, esimerkiksi kdynnistyvan pu-
helun perusteella. Botit voivat my6s olla automaattisesti kdynnistyvia, jol-
loin toiminnon laukaisijana voi toimia jo esimerkiksi asiakkaan yhteyden-
ottoon liittyvan lomakkeen tdytto ja sinne sydtetty asiakastunnus. Tallin
botti on hakenut tietojarjestelmista perustiedot jo ennen kuin manuaalista
asiakaspalvelua on edes aloitettu. (appliedAl, 2017, s.11-12)

Osallistuvan automaation hyodyt verrattuna itsendiseen automaatioon
liittyvat sen implementointiin. Palvelujen tuottajat ovat rakentaneet val-
miit tyokalut osallistuvan automaation tuottamiseen, joten sen kayttéon-
otto on nopeaa. Samalla osallistuva automaatio on helppo istuttaa jo ole-
massa oleviin manuaalisiin tydnkulkuihin niitd suuremmin hairitsematta.
Tyypillisesti osallistuvalla automaatiolla saadaan nopeampi sijoitetun paa-
oman tuotto, (ROI). (Arrow Digital, 2018)

2.2 Itsendinen ohjelmistorobotiikka

Itsendisessa ohjelmistorobotiikassa botit ovat kayttdjayrityksen palveli-
milla ja ovat riippumattomia kadyttdjan toimista. Ne eivat kuitenkaan ole
itseoppivia eli eivat omaa tekoalyd, vaan ne on rakennettu toimimaan en-
nalta laadittujen aikataulujen mukaan tai ne tekevat ty6taan taukoamatta.
Tyypillisesti itsendinen ohjelmistobotti tekee toimiston taustatéita: kasit-
telee asiakkaiden selkeitd vakuutushakemuksia, availee naille hakemusten
perusteella uusia tileja, [ahettda ja vastaanottaa laskuja. Ndiden tapaiset
yksinkertaiset mutta volyymeiltdan laajat toimistotydntekijan tyot sujuvat
itsendiselta botilta nopeammin ja tarkemmin. (Arrow Digital, 2018)



Itsendiset botit mahdollistavat hiukan erilaisia hyotyja verrattuna osallis-
tuvaan ohjelmistorobotiikkaan. Ne ovat kauko-ohjattavia, monistettavia ja
virtuaalipalvelimilta padsevat kasiksi isoihin tietomassoihin kerralla. Tama
tuottaa laajan skaalattavuuden. Itsendiset ohjelmistorobotit mahdollista-
vat myds aiemmin hankittujen legacy-jarjestelmien ja uusien modernim-
pien tietojdrjestelmien yhteistyon. Kayttajayrityksen on paljon helpompaa,
nopeampaa ja edullisempaa sovittaa botti eri tietojarjestelmien vailille kuin
paivittaa raskas legacy-tietojarjestelman yhteensopivuus uusien applikaa-
tioiden tasolle. Oikealla strategialla itsendisesti tydskentelevat botit mah-
dollistavat sijoitetun padaoman tuoton paljon laajemmalla rintamalla. LSE:n
tyon, teknologian ja globalisaation professori Leslie Willcocksin havainto-
jen mukaan, RPA-ratkaisulla on mahdollista saavuttaa oikealla strategialla
200 prosentin ROl ensimmadisend kayttoonottovuonna implementoinnin
kestdessa vain muutaman kuukauden (Lhuer, 2016)). Itsendiset botit ovat
valtavalla ROI-potentiaalillaan strategisempi valinta, osallistuvien bottien
mahdollistaessa ketteramman ja taktisemman vaihtoehdon. (Arrow Digi-
tal, 2018)

2.3 Yritystason ohjelmistorobotiikka

David Chappell on esittényt toisenlaisen nakékulman automaation jakoon.
Tassa automaatio jaetaan kolmeen eri osa-alueeseen: yksinkertaiseen
RPA:han, yritystason RPA:han ja ohjelmointirajapinta- eli APl-pohjaiseen
automaatioon. Yksinkertaisen ohjelmistorobotiikan voi toteuttaa liiketoi-
minta itse, kun kohteena on yksinkertainen liiketoimintaprosessi. Auto-
maatio tehdaan esimerkiksi erilaisilla helpoilla nauhoitustydkaluilla ja tyy-
pillisesti ilman IT-henkildstén apua. Monimutkainen API-pohjainen auto-
maatio taas vaatii automaation integroimisen suoraan IT-
kohdejarjestelmiin ja sen implementointi vaatii IT-osaston vahvan panos-
tuksen. Sen kohteena on monimutkaiset liiketoimintaprosessikokonaisuu-
det. Yritystason ohjelmistorobotiikka asettuu tahan valiin kuvan 2 osoitta-
malla tavalla. (Chappell, 2016, ss. 3-4)
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Kuva 2.  Yritystason ohjelmistorobotiikan sijoittuminen David Chappellin
mukaan.

Yritystason ohjelmistorobotiikalle on tyypillista, ettd syntyneet robotit
ovat yllapidettavissa ja uudelleenkdytettavissa. Ne on suunniteltu kom-
ponenteista, joita voidaan kayttdda useammassa kohteessa tehokkaasti,
mutta jotka kuitenkin ovat nopeasti implementoitavissa myds uusiin koh-
teisiin. Robotin kehitysprosessin on oltava luotettava ja se on oltava tois-
tettavissa uusia automaatioita luotaessa. Yritystason ohjelmistorobotii-
kassa oleellista on skaalautuvuuden huomiointi jo kehitysvaiheessa; ne ei-
vat tee toita pelkdstaan yhdelle tydasemalle. Luotujen robottien tyon on
oltava luotettavaa, niihin on mahdollistettava jatkuva keskitetty hallinta ja
auditointi sekd ne ovat tarvittaessa oltava hallittavissa myds ryhmina.
(Chappell, 2016, ss. 5-7)

2.4 RPA-teknologiat ja niiden tuottajat

Ohjelmistorobotiikka on teknologiana ja tuotteena suhteellisen uusi ja voi-
makkaasti kehittyvd. Ne ominaisuudet, jotka vuonna 2017 kerasivat huo-
miota, ovat muuttuneet vuodessa minimivaatimuksiksi. RPA teknologiana
kehittyy ja siihen liittyvat markkinat kypsyneet. Talla hetkella siita tunnis-
tetaan seuraavan uusia ilmioitd. (Le Clair, O’'Donnell, McKeon-White &
Lynch, 2018, ss. 2-3)

Eri teknologiat lahentyvat kypsyessa toisiaan ja uudet ominaisuudet muut-
tuvat erottaviksi tekijoiksi. Eri teknologioilla olleet erilaiset kyvykkyydet,
kuten erilaisten applikaatioiden hallinta, optinen hahmontunnistus Optical
Character Recognition, (OCR), tai keskitetty hallinta ovat muuttuneet vuo-
dessa standardinkaltaisiksi vaatimuksiksi. Ldhentymiseen vaikuttaa mark-
kinoilla ollut paine tietyille halutuille ominaisuuksille, teknologia alustojen
keskindinen vertailu ja yritysten palveluntuottajille tekema kilpailutus,



jotka puristavat teknologioita samaan muottiin. (Le Clair ym., 2018, ss. 2-
3)

Osallistuvan RPA:n hallitsemisessa on teknologioiden valisia eroja. Niiden
tuki on hankalammin hallittavissa koska niiden toteutus ei ole niin keski-
tettya kuin itsendisten konesalien palvelimille toteutettujen bottien. Lukui-
sille tydasemille hajautettujen osallistuvien front-end bottien hallinnan in-
tegrointi melko heterogeenisine rajapintoineen ihmisten, erilaisten ohjel-
mistojen ja vaihtuvien laitteistojen valilla on osoittautunut erottavaksi te-
kijaksi teknologioiden vilille. (Le Clair ym., 2018, ss. 2-3)

Kaytossa olevan RPA-teknologian tehokkuus voi myds tuoda eroja tekno-
logioiden vdlille. Toimettomana huilaava ohjelmistorobotti ei valita tyo-
oloistaan, mutta botin lisenssimaksuja maksava tietohallinto voi valittaa.
Palveluntuottajat ovatkin heranneet tarjoamaan erilaisia joustavia lahes-
tymistapoja kustannusrakenteeseen. (Le Clair ym., 2018, ss. 2-3)

Teknologian kehittyessa ja kdyton laajetessa myds turvallisuusndakdkohdat
alkavat toimia erottelutekijoina. Kadyttdjat arvottavat vaakakupissa toi-
saalta sitd, etta palvelualustan toimintoja on hajautettu ja samalla turval-
lisuutta on lisatty, toisaalta taas keskitetty palvelu tuo helpommin yksin-
kertaisuutta ja sadstoja. Digitaalinen tyévoima on turvallisuusmielessa niin
uusi asia, etta sen ratkaisut ovat vasta selkeytymdssa. Turvallisuusvaati-
musten selkeytyminen paljastaa ikava kylla myds niiden toteuttamisen vai-
keudet: kaksivaiheinen autentikointi, uudet maksukorttimaailman kehitys-
polut ja valvonnan lainsddadannon kehittyminen (GPDR ja SOX act) tuovat
monimutkaisia haasteita RPA-toteutusten maailmaan, joihin palveluiden
tuottajat joutuvat laatimaan ratkaisut. (Le Clair ym., 2018, ss. 2-3)

Maailmanlaajuisesti markkinoilla tunnistetaan kolme johtavaa toimijaa,
joiden ndkyvyys on selkeasti yli muiden. Merkittdvimmat RPA-
palveluntuottajat asetettuina haastaja — johtaja akselille kuvassa 3. (Le
Clair ym., 2018, ss. 2, 9)
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Kuva 3. 15 merkittavintd RPA-palveluiden tuottajaa maailmassa Forres-
ter Researchin mukaan Q4/2019.

ICT-alan tutkimus- ja konsultointiyritys Gartnerin lehdist6tiedotteen mu-
kaan yritys ennustaa, ettd RPA-ohjelmistojen markkinat nayttavat muuta-
man vuoden pddsta aivan toisilta kuin nyt. Isot ohjelmistotalot, kuten IBM
ja SAP, hankkivat lisaa RPA-osaamista kumppaneiden tai kokonaisten yri-
tyshankintojen muodossa, samalla kun uusiakin toimittajia ilmestyy mark-
kinoille. RPA-ohjelmistoilla saadut tulot olivat vuonna 2018 nopeimmin
kasvava segmentti koko yritysohjelmistoalalla. (Gartner, 2019; ks. myo6s
SAP SE, 2019)

Merkittavimpien RPA-palvelutuottajien joukkoon kuuluvan Kofaxin paa-
strategi Chris Huff arvioi palvelun tuottajien olevan nyt kddnnekohdassa:
huuman synnyttama kupla joko alkaa pieneta tai yritykset pystyvat taytta-
maan ylevat palvelulupauksensa. Han arvioi yritysten siirtyvan pelkasta oh-
jelmistorobotiikan tarvitsijoiden vaatimusten tayttamisesta vield innovatii-
visempiin tuotteisiin samalla kun robotiikan hinta tulee laskemaan. Han ar-
vioi robotiikkaan liittyvien tehtdavanimikkeiden muuttuvan yrityksissa ylei-
siksi ja jopa yritysten markkinointikeinoksi. (Huff, 2019).



2.5 Blue Prism -teknologia

Blue Prism on tuotemerkki, jonka omistaja on ohjelmistorobotiikkaan eri-
koistunut Blue Prism Group. Se on Lontoon pdrssissa vuodesta 2016 no-
teerattu tietotekniikka-alan yritys, joka on perustettu vuonna 2001. Paa-
yritys operoi Ison-Britannian lisdaksi Yhdysvalloissa. Blue Prism -teknologia
ei ole vapaasti saatavissa kayttdon vaan se on lisensoitu maksullinen tuote.
(Fustich, 2019; ks. myds Reuters, 2019)

Blue Prism -teknologia on yksi tapa tuottaa yritystason ohjelmistorobotiik-
kaa. Blue Prism -ideologia jakaa automaation myds kolmeen vaihtoehtoon,
kuten David Chappell. Yksinkertaisinta kutsutaan tyopdydan nauhoitta-
miseksi Desktop Recording Automation, monimutkaisinta, API-rajapintoja
hyddyntava automaatiota nimella Software Developement Kit, (SDK) ja yri-
tystason ohjelmistorobotiikkaa kutsutaan virtuaalitydvoimaksi, Virtual
Workforce Platform. (Blue Prism, 2016, s.7)

Blue Prism -teknologialla tuotetaan siis virtuaalityévoimaa. Tuotteen ideo-
logiassa kaytetdaan kayttajan IT-osaa rakentamaan ratkaisu yrityksen alus-
talle siten, etta se on joustava ja keskitetysti hallittu, muttei vaadi jatkossa
IT-kehittajia. Robotit ovat Blue Prism -teknologiassa suojatuissa ymparis-
toissd, jossa ne pystyvat tyoskentelemaan itsendisesti ilman jatkuvaa val-
vontaa. Niillda on omat kirjautumistunnukset ja kayttéoikeudet, joiden
kayttd on myos salattu. Ohjaushuoneella ja erilaisilla hallintatyopoydilla
voidaan kontrolloida ja valvoa tuloksia, virtuaalitydvoiman prioriteetteja
sekd joustavuutta eli liiketoiminta- ja jarjestelmapoikkeamien kasittelya.
(Blue Prism, 2016, ss.8, 10)

Tuote on rakennettu kestavaksi siten, ettei se itsessdan vaadi varsinaista
IT-kehittamistd, vaikka liiketoiminta vaatisi automaatioihin muutoksia.
Keskitetyllda ratkaisulla mahdollistetaan automaation skaalautuvuus ja
muut ohjelmistorobotiikan tarjoamat edut liilketoiminnan tarpeiden muut-
tuessa. Tuote pyrkii tehokkaasti yhdistamaan liiketoimintaoperaatioiden
muuttuvat vaatimukset ja IT:n luomat vahvuudet. (Blue Prism, 2016, ss. 8,
10)

2.5.1 Blue Prism -teknologian ominaisuuksia

Blue Prism kayttaa Microsoftin .NET Framework ohjelmakomponenttikir-
jastoa ja se on helposti yhteensopiva erilaisten alustojen ja teknologioiden
kanssa, kuten esim. SAP, WPF-applikaatiot, Java, Citrix, web- tai sahkdpos-
tipalvelut. (Blue Prism, 2016, s.13)

Robotit kirjautuvat jarjestelmaan ja kayttavat sen jalkeen ISO:n kansainva-
lisen standardin mukaista OSI-mallin 6. kerrosta eli esityskerrosta samalla
tavalla kuin normaali kayttajakin tekisi. Kirjautuminen istuntokerroksella
toteutetaan erikseen valvotussa ymparistossa. Varsinaisen kohdeapplikaa-
tion tai -jarjestelman integriteettia ei rikota missadn vaiheessa. (Blue
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Prism, 2016, s.13; Hakala & Vainio, 2005, s. 140 ks. my6s ISO/IEC 7498-
1/1994, ss. 29, 33-34)

Ratkaisu on mahdollista toteuttaa joko yksityisena tai julkisena pilvipalve-
luna. Vaihtoehtoina ovat myds on-premise -ratkaisu tai naita yhdisteleva
hybriditoteutus. Kaikissa ratkaisuissa bottien ldsndolo on mahdollistettu
keskitetylld sailytyspaikalla (repository) kaikkiin Blue Prism -teknologialle
kuvattuihin prosesseihin ja robotteja voidaan allokoida aina haluttu maara
mihin tahansa tehtdvaan. (Blue Prism, 2016, s.13)

Blue Prism on rakennettu tydjonolahtodisesta ndakékulmasta, jolloin silla voi
dynaamisesti hallita tydssa olevien resurssien tai robottien maaraa tietylla
ajanhetkelld. Nain pystytaan joustavasti mahdollistamaan oikea maara re-
sursseja tai robotteja kuhunkin tehtavaan siten etta tydjonot etenevat lii-
ketaloudellisten vaatimusten mukaisesti. (Blue Prism, 2016, s.16)

2.5.2 Blue Prism -sovellus

Blue Prism -sovellus on ohjelmisto, jota kdytetdan ohjelmistorobotiikan ke-
hittdmiseen, hallintaan ja valvontaan. Kaynnistettdessa ohjelmisto avau-
tuu kotindkymaan, jossa on kayttdjan robotiikkatyopoyta. Tyopoydalla on
raportit kaytdssa olevista roboteista ja meneilldaan olevista automaatioista.
Ohjelmistossa on viisi muuta sivua omilla valilehdilldan: Studio, Control
Room, Dashboard, Release Manager ja System Manager, sekd isompina
kuvakkeina avautuvan ikkunan vasemmassa reunassa, kuva 4. (Digital
Workforce,2018b)

& Blue Prism - Robotic Process Automation Software ? - ] X
Home Studio Control Dashboard Releases System

Home

Q

v Workforce Availabilit Total Automations
-
‘B

blueprism

() sign Out

Kuva 4. Blue Prism -sovelluksen kotindkyma.
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Studio-vélilehted kaytetdadn prosessien, (Process), ja objektien, (Business
objects), kehittamiseen ja hallintaan. Robotiikkaa rakennetaan proses-
seista, jotka kootaan erillisistd objekteista. Objekteille osoitetaan jokin
tietty tehtdva (Action). Eri prosessit voivat kayttaa samoja kerran kehitet-
tyja objekteja ja tehtdvia. Prosessit ja objektit ovat ohjelmistossa omia ker-
roksiaan: prosessikerros ja objektikerros. Ne nakyvat studiossa hakemisto-
puussa, josta ne avautuvat edelleen omilla vélilehdillaan, Process Studio ja
Object Studio. Kuvassa 5 prosessi A kdyttaa objektia 1 ja sen molempia teh-
tavia seka objektin 2 tehtdvia 1 ja 2. Prosessi B kayttdaa objektia 2 ja sen
kaikkia tehtdvia. Objektin 2 tehtdvat 1 ja 2 ovat yhteisia molemmille pro-
sesseille. Esimerkkeja yhteisestd objektista eri prosesseille ovat jarjestel-
maan kirjautuminen tai uuden laskentataulukon avaaminen. (Digital Work-
force,2018b)

OBJEKTI 1

PROSESSI A TEHTAVAL PROSESSI B

OBJEKTI 1
TEHTAVA 2

OBIJEKTI 2
TEHTAVA 1

OBJEKTI 2
TEHTAVA 2

OBJEKTI 2
TEHTAVA 3

Kuva 5. Objektit ja tehtdvat voivat olla yhteisia eri prosesseille.

Process ja Object Studioissa automaatio rakennetaan visuaalisten objek-
tien, vuokaavioiden avulla. Vuokaaviot kootaan erilaisista tydkaluista, (Sta-
ges). Tallaisia tyokaluja ovat esim. Loop, Calculate, Read ja Write, joille an-
netaan arvot, kuten lukuarvot ja kaavat graafisessa kayttoliittymassa. Ap-
plication modeller -tyokalun avulla annetaan Blue Prism:lle kohdeapplikaa-
tio, jonka kanssa se toimii. (Digital Workforce,2018b)

Kun prosessit ovat valmiit ne kdynnistetdaan Control Room -vdlilehdelta tai
ajastetaan sielld olevan Scheduler-tyokalun avulla. Sieltd kasin myds moni-
toroidaan ja valvotaan luotuja ty6jonoja ja niiden edistymista. Tydjonojen
hallinta onkin oleellinen osa tehokasta prosessin hallintaa Blue Prism -tek-
nologiassa. Tydjonoilla on mahdollista kdyttdaa useista roboteista koostu-
vaa tyovoimaa ilman etta robotit tekevat paallekkaista tyota. Tyojonossa
voi olla useamman prosessin tehtavia tai yksi prosessi voidaan pilkkoa use-
ampaan tydjonoon. (Digital Workforce,2018b)
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Release Manager -vdlilehdella pystytaan prosesseja ja niiden osia kuten
objekteja, tydjonoja ja aikatauluja, paketoimaan kayttokelpoisiksi kokonai-
suuksiksi. Paketteja voidaan muokata, julkaista tai ldahettaa XML-
tiedostoina eri Blue Prism -tietokantojen valilla. System Manager -valileh-
della on mahdollista hallita kdyttdjarooleja, lisata lisensseja, ymparisto-
muuttujia tai laatia ja muokata tyéjonoja. (Digital Workforce,2018b)
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3 OHJELMISTOROBOTIIKAN KAYTTO PUOLUSTUSVOIMISSA

Ohjelmistorobotiikan kdyttd on Puolustusvoimissa pilotointivaiheessa. Se
on osa suurempaa Puolustusvoimien digitalisaatiokokonaisuutta, missa
pyritdan asioiden sujuvampaan hoitamiseen teknologian avulla tehtavilla
toiminnan muutoksilla. Ohjelmistorobotiikan pilotointia toteuttaa Puolus-
tusvoimien palvelukeskus, (PVPALVK). Toukokuussa 2017 ohjelmistorobo-
tiikan arkkitehtuurisuunnitelma hyvaksyttiin Valtion turvallisuusverkkoyk-
sikon, (VTUVE), arkkitehtuurityéryhman kokouksessa. Periaatteeksi hyvak-
syttiin, ettd ensimmadinen vaihe on proof of concept —toteutus, (PoC), oh-
jelmistorobotiikkajarjestelmasta hallinnon turvallisuusverkko- eli TUVE-
tuotantoymparistoon. Jarjestelman PoC-toteutuksessa se kytkeytyy Puo-
lustusvoimien omistamien ja hallinnoimien toimialasidonnaisten, TOSI-
jarjestelmien, tuotantoympadristoihin. (Padesikunta Johtamisjarjestelma-
osasto, 2018b, s. 1; ks. myds Padesikunta Suunnitteluosasto, 2016, ss. 2-4)

3.1 Blue Prism -pilotti

PVPALVK on rakentanut pilotissa Blue Prism -ohjelmistorobotiikan ympa-
riston ja elokuussa 2018 aloittanut automatisoinnin hyédyntamisen por-
rastetusti neljalla prosessilla (Puolustusvoimien palvelukeskus, 2018a). Ko-
kemuksia on jo saatu roboteista PVPALVK:n talous- ja matkapalvelut yksi-
kdn apuna, jossa ne ovat ldhettdneet matkustajille muistutusviesteja koh-
distamattomista tai avoimista tapahtumista, seka tehneet ostolaskujen
korjausrivimerkint6ja. Kasityona tehtyjen postituslistojen sijaan, robotti
muodostaa yksilolliset muistutusviestit henkildille, jotka aikaisemmin sai-
vat matkapalveluista massaviestin jostain tekemattomana olevasta asi-
asta. (Puolustusvoimien palvelukeskus, 2018b)

PVPALVK:n menojen ja tulojen kasittelypalveluissa ostolaskun asiatarkas-
taja on aiemmin tehnyt korjausrivin PVSAP:in tilausjdrjestelman tuotta-
malle kirjaukselle. Korjauksen tekeminen, (dummy-purku), on ollut taysin
manuaalista ja yksitoikkoistakin tyota, joka kuitenkin vaarin mennessaan
on tyollistanyt muitakin rajapintatoimijoita. Elokuussa 2018 ty6t aloitettu-
aan robotti on ehtinyt purkamaan noin kuusisataa dummy-rivia saman
vuoden syyskuun puoleenvaliin mennessa. Tama on auttanut menojen ka-
sittelijoita keskittymadan vaativampiin tehtaviin. Lisdksi robotin purkamat
dummy-kirjausrivit ovat olleet virheettémia, jolloin myds Palkeet-palvelu-
keskuksessa etta PVPALVK:n kirjanpitosektorilla virheista aiemmin aiheu-
tuneet tehtdvat ovat vahentyneet. (Puolustusvoimien palvelukeskus,
2018b)

3.2 Vaadittavat hyvdksynnat ja luvat Puolustusvoimissa

Ohjelmistorobotiikan ymparistédén on tehty tietoturva-auditointi KPMG
Oy:n toimesta ja raportti on valmistunut toukokuussa 2018. PVPALVK:n
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ohjelmistorobotiikan toimintatavat ja kaytannot on esitelty hallintamal-
lissa kesdakuussa 2018. Samassa kuussa Puolustusvoimien logistiikkalaitok-
sen jarjestelmdosasto on tehnyt ohjelmistorobotiikan teknisen hyvaksyn-
nan ja Padesikunnan johtamisjarjestelmdosasto on hyvaksynyt ohjelmisto-
robotiikan kdyttoonoton Puolustusvoimissa. Eri tietojarjestelmista ohjel-
mistorobotiikalle on mydnnetty oikeuksia esitysten perusteella: PVSAP:iin
jo tammikuussa 2018 ja Rondo-jarjestelmdan heindkuussa 2018. Puolus-
tusvoimien asianhallinta- eli PVAH-jarjestelmassa tehtaviin rekrytointipro-
sessin toimintoihin ohjelmistorobotiikka sai luvan esityksen perusteella
syyskuussa 2018 ja luvan sairauspoissaoloraportointiin kesdakuussa 2019.
(Puolustusvoimien palvelukeskus, 2018, s. 2; Padesikunta Henkilosto-
osasto, 2018, s. 2; Padesikunta Henkilostbosasto, 2019, s. 1)

Puolustusvoimissa on ohjelmistorobotiikan pilotointiin liittyen lokakuuhun
2019 mennessa otettu analysoinnin piiriin 54 kappaletta prosesseja. Ndista
osa on hyvaksytty tuotantoon, osa on hyldtty, osasta lisaselvitykset ovat
meneilldan ja osa on paassyt jo kehitykseen. Naista yksikaan ei ole logistii-
kan tai materiaalihallinnon prosessi. (Puolustusvoimien palvelukeskus,
2019)
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4 OHJELMISTOROBOTIIKAN KAYTON LAAJENTAMINEN

Ohjelmistorobotiikan kdytdn laajentaminen on suunniteltava huolellisesti.
Usein RPA-pilotointivaihe tehddan organisaation tietylld rajatulla tasolla
tai osalla. Yleisimmin kokeilut tehddaan vain muutamalla tarkoin valitulla
prosessilla. Taman kaltainen perinteinen pilotointi ei valmista yritysta laa-
jaan kayttéonottoon liittyviin haasteisiin. Ennen kayton laajentamista on
suotavaa aloittaa valmisteleva vaihe, joka herattaa organisaation varsinai-
seen ohjelmistorobotiikan kayton laajentamiseen, roll-outiin. Tallaisen vai-
heen pdatavoite on tuottaa se varsinainen kayttdonottosuunnitelma, jossa
on erityisesti huomioitava ohjelmistorobotiikalle asetetut strategisen ta-
son tavoitteet. On olennaista, ettd organisaation ylin johto on sitoutunut
suunnitelmaan: todelliset henkildstosadstot syntyvat kuitenkin vasta laa-
jan kdyttéonoton kautta ja se vie aina aikaa. UIPathin padastrategin CSO
Vargha Moayedin mukaan valmistauduttaessa roll-out:iin, on suunnitte-
lussa huomioitava tulevan kayton laajuus ja mahdollinen ohjelmistorobo-
tiikan kaytdssa tukeva kumppani. Ndiden perusteella on laadittava ylata-
son liiketoimintasuunnitelma, jonka on kyettava osoittamaan perusteet ra-
hoitukselle ja jossa on selvitettdva toiminnan liiketoiminnalliset vaikutuk-
set. Organisaatioon on suunniteltava henkildstd toiminnan kdynnistami-
seen ja toisaalta loppuasetelmassa olevan toiminnan pydrittamiseen.
Kayttoonottoon ja lopulliseen toimintaan liittyva muutoksen hallinta tay-
tyy myo6s suunnitella. Kayttédnotto on oltava johdon ohjattavissa ja sa-
malla ylimman, erityisesti IT-alan, turvallisuuden ja osallistuvien alojen,
johdon on sailyttava sitoutuneina toimintaan. (Moayed, 2017, ss. 5-14)

4.1 Kayton laajentamisen uhkia

Ohjelmistorobotiikan kayttéonottoon ja sen laajentamiseen liittyy myos
tyypillisia sudenkuoppia. Nama uhat voidaan jaotella organisaatioon liitty-
viin, teknisiin, implementoinnin jalkeisiin ja prosessiuhkiin. (appliedAl,
2019)

Organisaation tuottamat uhat johtuvat siita, etteivat paikalliset tiimit tun-
nista kuinka paljon aikaa tehtdvien eri vaiheet vaativat, eika johto sitoudu
tavoitteisiin. Tavoitteet voivat olla myds laadittu lyhytjanteisesti ja kunni-
anhimottomasti tavoitellen ainoastaan valittoman lahitulevaisuuden hyo-
tyja. Organisaation IT-omistajuus voi olla heikkoa ja vastuut epaselvia, jol-
loin toiminta on tehotonta. RPA-toiminnan organisoituminen oikealla ta-
valla on avain sen kdytdn onnistumiseen. Organisoitumisessa on huomioi-
tava myds kdyton laajentamisen jdlkeinen aika: bottien vaatima yllapito on
huomioitava luotavissa resursseissa. (appliedAl, 2019; ks. my6s Moayed,
2017, s. 18)

Tekniseen sudenkuoppaan pudotaan, mikali onnistutaan valitsemaan liian
intensiivistd ja haastavaa ohjelmointia vaativa ratkaisu. Tahdn paadytaan
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usein, mikali pyritdan sataprosenttiseen automaatioratkaisuun. Imple-
mentoinnin jdlkeen vaikeuksia voi tulla valitun automaation liian haasta-
van skaalautuvuuden kanssa tai voidaan todeta valitun ratkaisun vaativan
liikaa yllapitoa ja jatkuvaa padivittamista. On tyypillinen harhaluulo, etta pi-
lotointivaiheen henkildsto ja siind saavutettu osaaminen riittda myos laa-
jemman kdyttéonoton jalkeen. RPA:n tehokas hyddyntaminen vaatii orga-
nisaation sisdisen osaamisen kehittamistd, vaikka toimintaa tukisikin
osaava ulkoistettu kumppani. (appliedAl, 2019, Moayed, 2017, ss. 22-23)

Se, mihin prosesseihin automaatiota tullaan kdyttamaan, on tarkein paa-
tos koko kayttoonotossa. Riskit eskaloituvat, kun valitaan automaation
kohteeksi liiketaloudellisilta vaikutuksiltaan lilan merkitykseton kohde tai
valittu prosessi on turhan monimutkainen ja vaikea automatisoitavaksi.
Holtiton kaikkien mahdollisten prosessien automatisointi ilman tarkkaa
hyotyarviota on myds uhka: automatisointia tehddaan saamatta irti todelli-
sia hyotyja ja pahimmillaan jopa pitemmalld tahtdimelld poistettaviksi
suunniteluja prosesseja tulee automatisoitua. Tyo muuttuu turhaksi myos,
jos prosessissa on jo olemassa laadukas yksilGity ratkaisu, jota on vaikea
uudella automaatiolla paihittaa. Kohdeprosessin valinnassa on aina I6ydet-
tava riittava ja oikea tarkkuus; ratkaisua on turha automatisoida alusta lop-
puun, jos se ei lopulta ole kustannustehokasta. (appliedAl, 2019; ks. myo6s
Moayed, 2017, s. 21)

4.2 Liiketoiminnallisten vaikutusten arviointi

Ohjelmistorobotiikan kdyttédnoton liiketoiminnallisia vaikutuksia arvioita-
essa on tutkittava neljaa padasiaa. Ensiksi on tunnistettava kriittiset ele-
mentit, jotka toimivat portinvartijoina eli kynnyskysymyksina. Mikali ne ei-
vat toteudu, ei kayttéonottoa kannata jatkaa tai siita tulee erittdin vaikeaa
ja todenndkoisesti kannattamatonta. Kasiteltavien tietojen on oltava digi-
taalisessa muodossa ja jasenneltyja. Samoin prosessia kuvaavien saanto-
jen on oltava selkeitd; jokainen pdatds on pystyttdava kuvailemaan tark-
kaan. (Digital Workforce, 2018a)

Toiseksi on tunnistettava RPA:lla aikaansaatavat vaikutukset. Nama mah-
dolliset hyddyt on tunnistettava yhteistydssa liiketoiminnan johdon
kanssa: millaisia hyotyja ollaan etsimassa ja miten ne tulisi mitata. Hyodyt
voivat osin olla haastavia [6ytda mutta ne tukevat oleellisesti paatdksente-
koa RPA:n kdyton osalta. Helpoimpia havaita ja mitata ovat automaation
tuomat suorat kustannussaastot. Nditd ovat tyypillisesti monotoniset ja
tylsat tydvaiheet, joista nyt vapaudutaan tuottavimpiin tehtaviin. Valilliset
ja laadulliset hyodyt ovat usein vaikeampia tunnistaa. Robotilla tehdyn
tyon laadun aiheuttamaa hyotya on vaikeampi mitata ja se voi kohdistua
lopulta eri organisaation osaan kuin missa robotti tydskentelee. Robotin
tyon tuottama parempi asiakaskokemus ei mydskaan ole helposti mitatta-
vissa. Hienoimmat ja laajimmat hyodyt tulevat RPA:lla luodusta strategi-
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sesta ketteryydestd, joka mahdollistaa kokonaan uusia palveluita tai liike-
toimintaan uusia konsepteja. Ndiden toteuttaminen vaatii organisaatiolta
kuitenkin huomattavaa kypsyytta. (Digital Workforce, 2018a)

Kolmas tutkittava asia on toteuttamiskelpoisuus. Se kertoo, kuinka help-
poa valittu prosessi on automatisoida. Kaytdnnossa on vain muutama
seikka, jotka ratkaisevat automatisoinnin helppouden: poikkeusten maara
seka dokumentaation ja syotteiden laatu. Neljds tutkittava asia on lopulta
raha: syntyyko ohjelmistorobotiikalla euroina mitattavissa olevaa hyotya.
Monesti mittarina kdytetdadn palautuneen pdadaoman tuottoastetta. Ku-
vassa 6 eri prosesseja kuvataan palloina vaikuttavuuden ja toteuttamiskel-
poisuuden akseleilla, ROl on pallon halkaisija. Kuvassa prosessi A on vai-
kuttavuudeltaan, toteuttamiskelpoisuudeltaan ja pddoman tuottoasteel-
taan ensisijainen muihin verrattuna. (Digital Workforce, 2018a)

VAIKUTUS

\ 4

TOTEUTTAMISKELPOISUUS

@ ROI NOPEUS

Kuva 6. Ohjelmistorobotiikan kdyttda eri prosesseissa vertaillaan vaiku-
tuksen, toteuttamiskelpoisuuden ja ROI-nopeuden funktiona.
(Digital Workforce, 2018a)

Asioiden tutkimiseen ja edella mainittujen seikkojen selvittdmiseen tulee
ehdottomasti valjastaa oikeat tyontekijat eli ne, joiden tehtavia ollaan au-
tomatisoimassa. He ovat se todellinen joukko, joka tietda miten tyo tapah-
tuu ruohonjuuritasolla ja miten prosessi ihan kirjaimellisesti kaikkine poik-
keuksineen menee. Samalla on mahdollista havainnollistaa RPA:n konk-
reettisia hyotyja varsinaisille tekijoille, joilta vastaavasti saattaa nousta ide-
oita automaation kohteiksi tai saavutettaviksi valillisiksi hyddyiksi. Hyoty-
jen etsimiseen prosesseista tulee panostaa ja myds valillisia hyotyja kan-
nattaa etsid. Lopulta prosessit tulee priorisoida vaikutusten perusteella.
Tassa on tarkeaa tunnistaa ne vaikutukset, jotka vaikuttavat niihin indi-
kaattoreihin, jotka liiketoiminnan johto on katsonut tarkeimmiksi eli mita
automatisoinnilla pyrittiin saavuttamaan. (Digital Workforce, 2018a)
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Kayttoonottoa tutkittaessa ja harkittaessa on huomioitava, etta kyseessa
on aina muutos. Muutoksi tapahtuu lisdksi useilla eri tasoilla. Ohjelmisto-
robotiikka vaikuttaa yksittdisiin rooleihin tiimitasolla ja se muuttaa myos
tehtdvien suunnitteluprosesseja. Ohjelmistorobotiikka tuo kayttéén uu-
denlaisia tyokaluja ja téiden suunnitteluprosessit saavat uusia ulottuvuuk-
sia. Helpoimpia muutoksissa ovat tekniset muutokset, kenen tyé muuttuu
ja kuka vastaa uudessa tilanteessa mistdkin. Haastavampaa on robotiikan
tuoma ajattelutavan muutos, uusia tydtapoja ei kayteta, ellei niita ole hy-
vaksytty ja sisdistetty. Bottien tehdessa yksinkertaisimmat tyot, tulee hen-
kiloston koulutus monimutkaisempiin ja paatoksia vaativiin tehtaviin ajan-
kohtaiseksi. Taman muutoksen johtaminen ja suunnittelu vaatii taitoa. (Di-
gital Workforce, 2018a)

4.3 Kaytiannoén prosessin arviointi

Automatisoitava kaytannon prosessi voidaan valita muutamien tunnus-
merkkien avulla. Suuret volyymit ja IT-pohjainen kasittely on ensimmainen
hyva tunnusmerkki. On tunnistettava se henkilémaara, mika kyseista teh-
tavaa tekee ja paljonko tekeminen tydllistaa. Nyrkkisaantona RPA:lle to-
teutettavaan kannattavaan tehtdvaan on, etta se vie vahintdan 40 tuntia
kuukaudessa kaikilta osallistuvilta ihmisilta yhteensa. Toinen tunnus-
merkki on rutiinit. Automatisoitavissa oleva tyonkulku on helposti kuvail-
tavissa, siind noudatetaan selkeitd sadantdja ja se toistuu samanlaisena.
Kolmas tunnusmerkki on hyva dokumentaatio. Prosessin pdatoksenteon
vaatimat tiedot ovat dokumentoituja ja tyoohjeet ovat selkeat. (Digital
Workforce, 2018a)

Etsittavina sovellusalueina tyypillisia ovat pirstaleiset IT-ympadristot, joissa
on suuret volyymit. Toisaalta hyvin sdadnnelty ymparistd soveltuu hyvin
RPA:lla automatisoitavaksi. Usein tyypillisellda sovellusalueella tapahtuu
my0s jatkuvaa ympariston tai tietojen muuttumista eli tietoja saannénmu-
kaista dataa paivitetdan erijarjestelmiin. Joissain tapauksissa RPA soveltuu
hyvin sen vuoksi ettd itse IT-jarjestelman kehittdminen on haasteellista.
Tall6in RPA tuo helpommin implementoitavan vaihtoehdon. (Digital Work-
force, 2018a)

Arvioitaessa soveltuvaa prosessia on hyva tutkia myos laadullisia seikkoja.
Ihmiset eivat pysty tekemdan monotonisia tehtdvia riittavan virheetto-
masti tai nopeasti, jolloin RPA:lla saavutetaan merkittdavada etua. Joissain
tapauksissa robotin ehdoton luottamuksellisuus tietojen kasittelyssa voi
olla etu. Yksi tunnistettu kriteeri on, ettd ohjelmistorobotiikalla kyetdan
helposti ja edullisesti 24/7 tyontekoon, mika voi tuoda oleellisen edun |a-
pimenoaikoihin tai merkittdvan edun palvelutasoon. (Digital Workforce,
2018a)

Kaytettavan prosessin valinta voidaan tiivistaa neljaan vaiheeseen. Ensim-
maiseksi on selvitettava, lapdistdaankd mahdoton alue eli toteutuvatko
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kriittiset kynnysarvot tietojen digitaalisuudesta ja tehtdvista paatoksista.
Toiseksi on tutkittava riittdakoé dokumentaation laatu. Prosessi tulee pys-
tyda dokumentoimaan niin hyvin, ettd asiaa tuntematonkin pddsee sen
avulla prosessista selville. Kolmanneksi on keskityttdava prosessin saantoi-
hin. S3@ntdja on oltava rajallinen maara ja niiden on oltava tdysin yksiselit-
teisid. Neljanneksi on vielad selvitettdava soveltuvatko prosessissa kaytetta-
vat sovellukset hyvin ohjelmistorobotiikkaan vai onko kadytettdava paljon
pinta-automaatiota. Sovellusten kdyttaytymisen on oltava myds johdon-
mukaista ja vakaata. (Digital Workforce, 2018a)

Mikali prosessi vaikuttaa soveltuvan automatisoitavaksi, tulee teoreettiset
havainnot vield vahvistaa. Tama tehddan laatimalla prosessinmaaritysasia-
kirja ja kokeilemalla kdytdannossa robotiikkatydkaluilla, miten prosessi so-
veltuu ohjelmistorobotiikalle. Prosessinmaaritysasiakirjaan kdytettava tyo-
panos on noin 10 — 20% todellisesta robotin konfiguroinnin tydmaarasta ja
sen tekeminen on helppo tapa selvittaa, kuinka vaativasta tydsta on kysy-
mys. Kdaytannon testaamisessa selvida myds melko helposti, onko vaadit-
tavat sovelluksen kentat helppo tunnistaa RPA-tyOkaluilla vai vaatiiko tyd
edistyneempaa pinta-automaation kayttoa. (Digital Workforce, 2018a)

4.4 Kayttoonottoon liittyva viestintad ja dokumentit

Ohjelmistorobotiikan kdyttdonottoon tunnistetaan nelja eri toimintata-
hoa, joiden valinen kommunikointi on elintdrked automatisoinnin onnistu-
miselle. Tahojen vdliselle viestinndlle on selkeintd luoda vakioidut doku-
mentit. Blue Prism -teknologian kdyttéénoton toimintatahot ja dokumen-
tit esitetty kuvassa 7.(Digital Workforce, 2018a)

— [ [ e

LIIKETOIMINTA-
YKSIKKO
Prosessin alustava

arviointi j

l L Prosessin
RPA madrittely

ANALYYTIKKO
r Kayttoonottotestaus |—

KEHITYS

Ratkaisu

(N
TOTEUTTAVA tuotantoon
IT-YKSIKKO

Kuva 7. Ohjelmistorobotiikan suunnitteluun liittyvat toimintatahot ja do-
kumentit prosessin eri vaiheissa. (Digital Workforce, 2018a)
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4.4.1 Kayttdéonoton toimintatahot

Liiketoimintayksikoélla tarkoitetaan operatiivista ja strategista johtoa, jolta
tulee liiketoiminnalliset vaatimukset. Automatisoitavasta prosessista riip-
puen tdma on vahintaadn kyseisen prosessin omistaja tai ylempi strateginen
taso. Mikali strategiset paatdkset automatisoinnista on jo olemassa, voi lii-
ketoimintayksikkod edustaa myds prosessijohto. (Digital Workforce,
2018a)

RPA-analyytikko on asiantuntija, joka tuntee ohjelmistorobotiikan mahdol-
lisuudet ja pystyy suunnittelemaan automaation liiketoimintaprosessiin.
Analyytikko tunnistaa mihin ohjelmistorobotiikkaa kannattaa kayttaa ja
mihin ei annettujen liiketoiminnallisten tavoitteiden suunnassa. Analyy-
tikko on merkittavin kommunikaatiokanava liiketoimintayksikon ja itse au-
tomaatio-ohjelman valilla. (Digital Workforce, 2018a)

Kehitysyksikkd laatii automaation kohdesuunnittelun ja kykenee toteutta-
maan automaation robotiikkatydkalujen avulla. Kehitysyksikon toteutuk-
set laaditaan testiymparistossa, jonka tulee olla mahdollisimman pitkalle
tuotannon kaltainen. (Digital Workforce, 2018a)

Toteuttava IT-yksikko toteuttaa automaation tuotannossa. Eri tahojen toi-
mintoja on teoriassa mahdollista yhdistaa, mutta roolien yhdistaminen voi
tuoda vinoutumaa suunnitteluun tai luoda merkittavia poikkeuksia turval-
lisuuteen. Esimerkiksi analyytikko voi ottaa liiketoimintayksikdn roolin, jol-
loin liiketoiminta saattaakin edetad automaatiotavoitteet edelld. Myds ke-
hityksen ja tuotannon yhdistaminen synnyttdaa helposti turvallisuusriskeja
kayttdoikeuksien ja roolituksen kautta. Turvallisimmat yhdistettavat ovat
analyytikon ja kehitysyksikon roolit. (Digital Workforce, 2018a)

4.4.2 Toiminnallisia vaatimuksia koskeva kysely

Toiminnallisia vaatimuksia koskeva kysely, Functional Requirement Ques-
tionnaire, (FRQ), on ensimmainen laadittava dokumentti, kun jokin tietty
prosessi on valittu automatisoitavaksi ohjelmistorobotiikalla. Vastaukset
kyselyyn tuottaa liiketoimintayksikkd. Kyselyn ensisijainen tarkoitus on toi-
saalta valmentaa liiketoimintayksikkda robotiikkaan ja toisaalta varmistaa,
etta liikketoimintayksikkd padsee kertomaan robotiikalle asetettavat vaati-
mukset prosessin maarittely-, suunnittelu ja kehitysvaiheisiin. (Digital
Workforce, 2018a)

FRQ-dokumentilla kerdtdaan tietoa prosessin yleisita mittareista, valvon-
nasta, toteutuksesta ja tiedonhallinnasta. Mittarointitiedoissa liiketoimin-
tayksikdn on kyettdva tunnistamaan prosessin aiheuttama tyokuormitus,
prosessitapausten kokonaismaara ja vaihtelualue seka ndiden sitoma ma-
nuaalisten resurssien maara. Tassa yhteydessa liiketoimintayksikon on tar-
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ked tunnistaa mahdolliset palvelutasosopimukset, Service Level Agree-
ment, (SLA), jotka prosessiin liittyvat ja niiden vaikutukset luotavaan robo-
tiikkaan. (Digital Workforce, 2018a)

Valvontatietojen osalta tulee tunnistaa se, milloin prosessin tulee olla
kdynnissa ja millaista vuorovaikutusta robotin ja liiketoimintayksikon va-
lille halutaan esimerkiksi pdivittdin. Toteutuksen osalta on tiedettava pro-
sessissa olevat ja robotiikalle asetettavat rajoitukset, esimerkiksi jadavatko
jotkut maksut raja-arvon alle eika niita kasitelld tai mika on hyvaksyttava
viivastys materiaalin vastaanottoajoissa. Samalla tulee tunnistaa robotin
lahettamat halytykset ja ndiden liipaisut. (Digital Workforce, 2018a)

Tiedonhallinnan osalta on tutkittava ja tunnistettava mista prosessin pa-
nokset eli syotetiedot tulevat ja niiden laatu. Robotiikan tuotokset tulee
my0s tunnistaa seka syntyvat poikkeukset ja niiden mahdollinen kasittely.
Robotin tiedonhallinta ja lokitiedostojen kasittely kuuluu myds tiedonhal-
linnan tunnistettaviin kohteisiin. FRQ-kyselyssa tulee selvittdaa myds liike-
toimintayksikon ndakemys liiketoiminnan jatkuvuuden osalta. Miten tulee
reagoida, jos robotiikkaohjelmisto ei ole kdytettavissa tai sen kapasiteetti
ei riitd ja kenen vastuulla on korvaava manuaalinen prosessi. Esimerkki tyh-
jasta toiminnallisia vaatimuksia koskevasta kyselysta on liitteena 2. (Digital
Workforce, 2018a)

4.4.3 Prosessin alustava arviointi

Prosessin alustavan arvioinnin, Initial Process Assessment, (IPA), doku-
mentointi laaditaan liiketoimintayksikdn ja RPA-analyytikon yhteistyolla.
Analyytikon tehtdava on antaa liiketoimintayksikélle tietoa automatisoita-
vuudesta ja automatisoinnin erityispiirteista. Liiketoimintayksikdon osallis-
tuva asiantuntija taas tuottaa tietoa prosessista ja siitd todellisesta tavasta,
jolla kohdejarjestelmat toimivat ja reagoivat. Yhteisen arvioinnin tarkein
tehtava on tunnistaa mahdolliset ohjelmistorobotiikan kayttoon oton es-
teet. IPA on laadittava ennen prosessin ja sen automaation tarkempaa
madrittelya. (Digital Workforce, 2018a)

IPA-laadinnassa huomioidaan liiketoiminnallisen prosessin maarittely, alan
asiantuntijan osaaminen, prosessin vaikeusaste, kohdesovellustekniikka,
nykyisten komponenttien uudelleenkaytto, testitietojen saatavuus ja tur-
vallisuushyvaksynta. Liiketoiminnallisen prosessin maarittelyssa arvioi-
daan sitd, kuinka hyvin prosessi on talla hetkellda dokumentoitu. Asiantun-
tijaosaamisessa on tutkittava, ovatko prosessin yksityiskohdat todella sel-
vitettdvissa ja tunnetaanko asiantuntijan avulla prosessissa olevat oikeat
poikkeukset. (Digital Workforce, 2018a)

Prosessin vaikeusasteella tarkoitetaan sitd, kuinka monimutkainen pro-
sessi on. Noudattaako se esimerkiksi selkeda vesiputousmallia vai polvei-
leeko se erilaisia, valilla vaihtuvia reitteja. Kohdesovellustekniikassa on ky-



22

ettava arvioimaan kohdetietojarjestelmien soveltuvuutta ohjelmistorobo-
tiilkkaan. Onko olemassa selked sovellusrajapinta vai pitdakd robotiikkaa
rakentaa ohuen asiakastekniikan kuten Citrixin tai Remote Desktop -yhtey-
den varaan? (Digital Workforce, 2018a)

Nykyisten komponenttien uudelleenkdytdssa tutkitaan, onko jo olemassa
vastaavia jo automatisoituja liiketoiminnallisia kohteita, joista osia voitai-
siin kayttaa nyt automatisoitavassa prosessissa. Samoin voi tilanne olla tes-
titietojen saatavuudessa. Voi hyvinkin olla testausdataa jo vastaavasta au-
tomaatiosta. Jos ndin ei ole, on tarkeaa kuitenkin selvittda, onko testaus-
ympadristd saatavissa kayttoon kehitysta varten. Lopulta on arvioitava,
onko kyseinen prosessi mahdollista automatisoida turvallisuuden nakokul-
masta, onko prosessi turvallista luovuttamaa robotin suoritettavaksi. (Di-
gital Workforce, 2018a)

IPA laaditaan tyypillisesti taulukkotyokalulla, johon kysymykset voidaan
tehda kyseisen liiketoiminnan nakdkulmasta ja vastaukset luokitella liike-
toimintaan soveltuvalla tavalla. Tyokalu on yksikertainen taulukko, johon
voidaan rakentaa yksinkertaiset laskukaavat, joilla prosessi saa vertailukel-
poiset arvot kullekin osa-alueelle. Prosessista voikaan tuottaa kuvan 6 mu-
kainen kuvaaja. Sijoittamalla eri prosessien kuvaajat samaan koordinaatis-
toon, ndita voidaan vertailla ja priorisoida. Esimerkki IPA-tydkalusta ja ku-
vaukset sen kayttamista laskentakaavoista liitteena 3. (Digital Workforce,
2018a)

4.4.4 Prosessinmaadritysasiakirja

Prosessinmadritysasiakirja, Process Definition Document, (PDD), on tarkea
dokumentti ohjelmistorobotiikan kehityksen ja kohdeprosessin valilla. Ta-
man rajapinnan avulla kehittdjat saavat tarkan kuvauksen manuaalisesti
suoritettavasta prosessista. Sen avulla selvida prosessin ns. Happy path
seka poikkeukset ja niiden kasittely. Happy pathilla tarkoitetaan esimerk-
kia sellaisesta skenaariosta, jossa ei tapahdu poikkeuksia eika virheitd vaan
prosessin askeleet etenevat ihannetapauksen kaltaisesti alusta loppuun.
Asiakirjan laatii RPA-analyytikko, joka luovuttaa sen kehitysyksikolle. (Digi-
tal Workforce, 2018a)

PDD-asiakirja on tarkka dokumentaatio siita, miten prosessi juuri nyt suo-
ritetaan. Siind ei vield pyritd muokkaamaan alkuperdista prosessia ohjel-
mistorobotiikan lahtokohdista vaan realistisesti kuvataan prosessissa ta-
pahtuvat kaikki toimet. Hyva PDD-asiakirja on yksityiskohtainen rautalan-
kamalli prosessin suorittamisesta. Siihen tulee sisallyttaa kaikki tyovaiheet
nayttéruudulta kuvankaappauksina sisallyttaen selitteet mahdollisimman
tarkasti kaikista nappainten painamisista ja hiirten klikkauksista. Hyva tark-
kuus asiakirjalle on, jos tyota aiemmin tuntematon kesaapulainen pystyy
tyon dokumentin perusteella virheettomasti suorittamaan. Tyypillisia su-
denkuoppia PDD-asiakirjan laadinnassa ovat, etta tapahtumat kohdesovel-
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lusten sisalla on kuvattu hyvin, mutta paasy l[ahtopisteeseen on jatetty ku-
vaamatta. Monesti my6s Happy path on kuvattu huolellisesti, mutta doku-
mentista ei kay selville, miten robotti siirtaa vastaan tulevat poikkeukset
manuaaliseen kasittelyyn. Tavallinen virhe on myds se, etta kohdesovellus
kommunikoi kayttdjan kanssa tietyissa tilanteissa ponnahdusikkunoilla,
mutta ndita ei kuvata asiakirjassa. (Digital Workforce, 2018a)

Vaarallisinta onnistumiselle on kuitenkin, jos PDD-asiakirjan kuvaamaa ti-
lannetta halutusta automaatiosta ei jaddytetad, vaan siihen halutaan muu-
toksia. Halutun laajuuden maarittely on avain onnistuneeseen automaati-
oon. Laajuuden madrittelyyn tulee kayttaa reilusti aikaa ja vaivaa. Neuvot-
telujen liiketoimintayksikon kanssa ennen laajuuden jaadyttamista tulee
olla hyvin perusteelliset. Kun laajuus on sovittu, se tulee jaadyttaa ja myos
liiketoimintayksikdlle on tehtdva selvaksi, etta laajuuteen tehtdavat muu-
tokset vaativat muutoksenhallintaprosessin kdynnistamista. Jatkuva uu-
delleenmadritys ja prosessiin ja automaatioon lennosta tulevat muutokset
ovat merkittdva syy automaatioprosessin  viivastymiselle. PDD-
dokumentin laatimisen jalkeen tyo siirtyy kehitysyksikolle. Esimerkki tyh-
jasta PDD-asiakirjasta liitteena 4. (Digital Workforce, 2018a)

4.4.5 Toiminnallisia vaikutuksia kasitteleva dokumentti

Toiminnallisia vaikutuksia kasitteleva dokumentti, Operational Impact Do-
cument, (OID), selvittaa liiketoimintayksikolle, mika rooli rakennetulla ro-
botilla on liiketoiminnassa. Dokumentin laatii RPA-analyytikko, kun kehi-
tysyksikko on saanut ratkaisun rakennettua. (Digital Workforce, 2018a)

OlD-asiakirja tulee laatia liiketoiminnan kielelld siten etta siita kay selville
ratkaisun yleiskuvauksesta tietojen tallennukseen ja hallinnointiin asti. Do-
kumentissa on kuvattu ne oletukset ja edellytykset, joihin rakennettu rat-
kaisu perustuu seka ne toimet, joihin liiketoimintayksikon tulee ryhtya saa-
tuaan robotin tuottamat halytykset ja esille nostamat poikkeamat. (Digital
Workforce, 2018a)

OID-asiakirja on hyva laatia siten etta siind on kuvattu laadittu ratkaisu
seka prosessikaaviona etta auki kirjoitettuna tekstina. Kuvauksesta on kay-
tava selville automaation pdavaiheet seka kaytettavat ohjelmistot ja koh-
desovellukset. (Digital Workforce, 2018a)

Oleellinen osa OID-asiakirjaa on selvittaa lilketoimintayksikolle toiminnan
vaatimat resurssit. Ne jakautuvat kolmeen paaryhmaan: toiminnalliset,
RPA:n hoitoon vaadittavat seka IT-resurssit. Toiminnallisilla resurssitar-
peilla kuvataan, kuinka paljon tyo6ta liiketoiminnalta vaaditaan robotiikan
toisaalta poikkeustapausten, ja toisaalta robotiikan huippuvolyymin hoita-
miseen. RPA:n hoidon vaatimissa resursseissa esitelladn mita robotin hal-
linta, seuranta ja erilaiset ajoittamiset ohjelmistorobotiikan tuotannon
hoitajalta vaatii. IT-resursseja vaaditaan tarkkailemaan ohjelmiston yleista
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vakautta seka informoimaan ohjelmistorobotiikan hallinnoijia, kun kohde-
jarjestelmiin tulee huomiota vaativia padivityksia. (Digital Workforce,
2018a)

OlID-asiakirjassa on selvitettava robotin suorittama kommunikointi liiketoi-
minnan kanssa. Mista asioista se lahettaa esimerkiksi sahkopostiviesteja ja
kenelle ja mita raportteja tai taulukoita se tallettaa esimerkiksi verkkole-
vyille kansioihin tai muihin haluttuihin sijainteihin. My6s poikkeamaproto-
kolla on kuvattava yksityiskohtaisesti: minkalaista viestintaa poikkeamat
aiheuttavat ja mita manuaalista ty6ta ilmoitukset aiheuttavat ja kuka nii-
den hoitamisesta on vastuussa. Poikkeamissa on hyva eritelld liiketoimin-
nan ja jarjestelman aiheuttamat poikkeamat. (Digital Workforce, 2018a)

Myds kyseisen automaation liittyminen suurempaan automaatiokokonai-
suuteen on kasiteltdava OlD-asiakirjassa. Liiketoiminnan johdon ja robotin
valinen viestinta on selvitettdva seka robotin toiminnan raportointi yksi-
tyiskohtineen. Esimerkiksi mikd on raportointivali robotin toiminnasta ja
missa ja miten raportteja sdilytetdadn. Esimerkki OID-dokumentista liit-
teend 5. (Digital Workforce, 2018a)

4.4.6 Testaaminen ja kdyttdjan hyvdaksyntatestimenettely

Kayttdjan hyvaksyntatestimenettely, User Acceptance Testing, (UAT), on
liiketoimintayksikdlle ja RPA-analyytikolle viimeinen vaihe, jossa laadittua
automaatiota voidaan vield tutkia ennen tuotantoon siirtymista. UAT-
menettely on ainoa vakuutus liiketoimintayksikélle siitd, ettd rakennettu
robotti toimii juuri liiketoimintayksikon odottamalla tavalla. Toisaalta UAT-
menettely on vakuutus myds ohjelmistorobotiikkatiimille siita, etta robotti
on konfiguroitu oikein ja vastaa annettua maarittelya. (Digital Workforce,
2018a)

RPA-analyytikon, joka on vastuussa robotin maarittelystd, on siis pidettava
huoli, ettd tuote on identtinen maarittelyn kanssa. Samoin UAT-
suunnitelmaan on sisdllytettava maaritetyt poikkeamat. Liiketoimintayk-
sikkd on pidettava tietoisena siitd, ettd ainoastaan testatut ja testaussuun-
nitelmaan sisallytetyt automaatiotoiminnot voidaan huomioida mahdolli-
sesti robotille laadittavassa palvelutasosopimuksessa. Nama seikat haasta-
vat testidatan, testitapausten luojat ja robotin kehitysyksikén kommuni-
koimaan riittavasti keskendan. (Digital Workforce, 2018a)

UAT-menettelyn onnistumisen ehtona kdytanndssa on, etta testitapaukset
ovat realistisia ja kattavat kaikki poikkeustilanteet. Testimateriaalia tulee
luoda ja maaritelld sitd mukaa kun robottia suunnitellaan ja kehitetaan.
Testitapaukset tulee rajata ja maaritella samalla kun itse automatisoitavaa
prosessia rajataan ja maaritellaan. (Digital Workforce, 2018a)
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Ohjelmistorobotiikan testaaminen jakautuu kahteen vaiheeseen, joista en-
simmaisen vaiheen suorittaa kehitysyksikko itsendisesti prosessin kehityk-
sen aikana. Tama vaihe koostuu yksikko-, integraatio- ja jarjestelmates-
tauksesta. (Digital Workforce, 2018a)

Yksikkotestauksessa kehitysyksikkd testaa, ettd robotti tunnistaa kaikki
elementit automaatioon liittyvissa sovelluksissa ja toiminnot, jotka ele-
menttejd kutsuvat. Testin on tarkoitus paljastaa, ettd prosessissa olevat
toiminnot voidaan suorittaa yksitellen jarjestyksessa ja etta ne antavat oi-
keasti vaaditun tuotoksen. Integraatiotestilla tarkistetaan, etta yhteen
kohdesovellukseen tarkoitetut toimintosarjat toimivat odotetulla tavalla.
Jarjestelmatestissa automaatioprosessia ajetaan kokonaisuutena suunni-
tellussa nopeudessa. Tahan vaiheeseen kuuluvat kaikki validoitavat osiot.
(Digital Workforce, 2018a)

Ohjelmistorobotiikan testaamisen toiseen vaiheeseen osallistuu kehitysyk-
sikdn lisdksi prosessiasiantuntija. Toinen vaihe kostuu validointitestauk-
sesta, live-koeajosta ja lopullisesta kayttajan hyvaksyntatestista, UAT:sta.

Validointivaiheessa prosessiasiantuntija hyvaksyy automaation toiminnal-
liset ja ei-toiminnalliset vaatimukset ja se on viimeinen testausvaihe, joka
suoritetaan testisovellusymparistdssa. Validointitestaus antaa liiketoimin-
tayksikolle mahdollisuuden arvioida robotin suorituskykya ennen sen siir-
toa tuotantoymparistéon. Validointitestauksessa lopulta tarkistetaan,
onko automaatioprosessi maaritelty oikein ja onko prosessinmaaritysasia-
kirjassa maaritellyt toiminnot linjassa odotusten kanssa. Live-koeajossa
prosessiasiantuntija vahvistaa kohdesovellusten datapaivitykset ja pro-
sessi suoritetaan vaiheittain, etta voidaan varmistua siitd, ettd automaatio
toimii myds tuotannon sovelluksissa. (Digital Workforce, 2018a)

Lopullisessa kayttdajan hyvaksyntatestissa liiketoiminta hyvaksyy ratkaisun
tuotantovaiheeseen. Ohjelmistorobotiikassa kayttajan hyvaksyntatesti on
sarja tuotantoajoja, joissa automaation laadun tarkastaa prosessiasiantun-
tija. (Digital Workforce, 2018a)

4.4.7 Ratkaisun maarittelydokumentti

Ratkaisun maarittelydokumentti, Solution Design Document, (SDD), kuvaa
robotiikan toteuttavalle IT-yksikélle, miten kehitysyksikké on rakentanut
automaation prosessinmaarittelydokumentin perusteella. Asiakirja vastaa
OlD-asiakirjaa, mutta on kirjoitettu tuotannon tai IT-yksikon tarvitsemalla
kielella. (Digital Workforce, 2018a)

Asiakirjassa on selitetty automaation kuvaus kaaviolla ja avattuna tekstina,
kuten OID-dokumentissakin. Jokainen automaatiossa tapahtuva prosessi
on avattu objektin ja toiminnon tarkkuudella ja niista on piirretty mallit.
Ajastukset, kaynnistykset ja halytykset on kuvattu mahdollisimman tar-
kasti. (Digital Workforce, 2018a)
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Tietoihin ja turvallisuuteen liittyvat ymparistdomuuttujat kuvataan taulu-
koimalla ne yksityiskohtaisesti. Poikkeukset eritelldan liiketoiminta ja jar-
jestelmapoikkeuksiin ja niista on tarkat toimintokuvaukset. Toimintojen lo-
kitietojen kirjaukset maaritelldadan mahdollisimman tarkasti. Esimerkki tyh-
jasta SDD-dokumentista liitteena 6. (Digital Workforce, 2018a)
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5 MATERIAALIVALVONTA PUOLUSTUSVOIMISSA

Puolustusvoimien materiaalihallinto -maarayksen mukaan materiaalival-
vonta on osa materiaalihallintoa. Kyseinen maardys antaa perusteet mate-
riaalihallinnon jarjestamiseksi yleisella tasolla Puolustusvoimien sisalla
sekd ohjeistaa viraston ulkopuolisia toimijoita Puolustusvoimien omista-
man materiaalin osalta. Maaraykseen kirjattuina perusteina sille toimivat
Laki valtion talousarviosta (423/1988) 248§, Asetus valtion talousarviosta
(1243/1992) 72§, Valtion maksuperustelaki (150/1992), Ohje puolustus-
hallinnon hankinnoista ja omaisuuden luovuttamisesta FI.PLM.201-436
45/30.00.00/2010 seka Padesikunnan tyojarjestys. Puolustusvoimien toi-
minta sindlldan perustuu lakeihin ja asetuksiin, Lakiin Puolustusvoimista ja
Valtioneuvoston asetukseen puolustusvoimista. (Padesikunta Logistiikka-
osasto, 2016, s. 1, 6)

Puolustusvoimien toimialajaottelussa materiaalihallinto kuuluu logistiikka-
toimialaan ja sen alatoimialaan taydennykset. Materiaalihallinto on siis osa
logistiikkajarjestelmaa ja siten sitd johtaa Puolustusvoimien logistiikka-
paallikké. Materiaalihallintoon kuuluu materiaalitoimintojen ohjaus, ma-
teriaalikirjanpito seka materiaalivalvonta ja sen todentaminen. (Paa-
esikunta Logistiikkaosasto, 2016, ss. 7-8)

Materiaalivalvonnan ja sen todentamisen tarkoituksena on, etta materiaa-
lihallinto on jarjestetty vaatimusten mukaisesti. Samalla se tulee olla hoi-
dettu taloudellisesti ja joustavasti kuitenkin varmistaen valtion omaisuu-
den kayttokelpoisuus, sdilyminen ja asianmukainen hoito. (Padesikunta Lo-
gistiikkaosasto, 2016, s. 17)

Materiaalivalvonta Puolustusvoimissa on osa materiaalihallinnon tehtaviin
kuuluvaa jokapaivaista toimintaa. Puolustusvoimat on jaettu hallintoyksi-
koihin, joita ovat joukko-osastot, laitokset, esikunnat ja keskukset. Naiden
hallintoyksikéiden materiaalivalvonta on niissa tapahtuvaa jatkuvaa si-
sdistd valvontaa, laskentaa seka teknista ja toiminnallista valvontaa. Ma-
teriaalivalvonnan todentaminen taas on objektiiviseen nayttoon perustu-
vaa varmistumista siitd, ettd maaritellyt vaatimukset materiaalihallinnolle
on taytetty. (Pdaesikunta Logistiikkaosasto, 2016, s. 17)

Puolustusvoimien hallintoyksikéiden johdon tulee valvonnan perusteella
ymmartda missa laajuudessa ja milla hallitulla riskitasolla tavoitteet on saa-
vutettu. Valvonnasta laaditun raportoinnin tulee olla luotettavaa. Toimin-
nassa on noudatettava lakeja, maardyksia ja ohjeita seka valvonnan tulee
olla vastuutettu siten, etta vastuuhenkild myds tosiasiallisesti kykenee vas-
taamaan tehtéavistaan. (Padesikunta Logistiikkaosasto, 2016, s. 18)
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Tehtdvat ja vastuut materiaalivalvonnassa ja sen todentamisessa on jaettu
kolmeen osaan. On olemassa organisaatioille kuuluvat tehtavat ja vastuut,
tiettyihin tehtavankuvauksiin erikseen kuvatut valvontavastuut sekd muut
esimies- ja henkilokohtaiset vastuut. Materiaalivalvonta on siis vastuutettu
kaikille materiaalitoimintoihin osallistuville henkiléille ja ndiden henkildi-
den toiminnan valvonta kunkin omalle esimiehelle. (Padesikunta Logistiik-
kaosasto, 2016, s. 18)

5.1 Materiaalivalvonnan todentamisen suorittajia ja valvontatasoja

Suoritettua materiaalivalvontaa on maaraysten perusteella todennettava.
Ydintoimija niin valvonnassa kuin sen todentamisessakin on hallintoyk-
sikkd, jolla on materiaalitoimintojensa toteutus- ja valvontavastuu. Kulla-
kin hallintoyksikolla on velvollisuus jarjestaa valvonta omalta osaltaan. Hal-
lintoyksikolle kuuluvasta todentamisesta vastaa hallintoyksikén komentaja
tai vastaava virkamies apunaan nimetty materiaalipaallikko ja huoltopaal-
likko. (Padesikunta Logistiikkaosasto, 2016, s .20)

Seuraavalla tasolla hallintoyksikdissa tehtyja valvontatoimia seuraavat Lo-
gistiikkarykmenttien esikunnat (LOGRE). Puolustusvoimissa on kolme lo-
gistiikkarykmenttia ja kukin hallintoyksikko tukeutuu nadista johonkin Logis-
tiikkalaitoksen tukeutumisohjeen Liitteen 1 mukaisesti (PVLOGL LOG 001).
LOGRE:t tekevat todentavia tarkastuksia tukemiinsa hallintoyksikdihin nel-
jan vuoden vdlein. Tarkastus on mahdollista yhdistdaa padesikunnan tai ky-
seessad olevaa hallintoyksikkda linjaorganisaatiossa johtavan puolustushaa-
raesikunnan vastaavaan toiminnantarkastukseen. Joka vuosi LOGRE:t kui-
tenkin tarkastavat tukemiensa hallintoyksikdiden materiaalihallintoilmoi-
tukset, joissa nama tekevat yhteenvedon suoritetusta todentamisesta ja
sen havainnoista edelliselta vuodelta. Nain kunkin hallintoyksikdn suorit-
tama tulee todennettua, vaikkei tarkastusta kyseisena vuonna olisikaan.
Tarkastuksin ja ilmoitusten perusteella LOGRE:issa tehty todennus kooste-
taan omiksi dokumenteikseen vuosittain. (Pdaesikunta Logistiikkaosasto,
2016, ss. 20, 24-25, 36-37)

Materiaalivalvonnan yhteenvedon koko puolustusvoimien osalta tekee
Puolustusvoimien logistiikkalaitoksen esikunta (PVLOGLE). PVLOGLE osal-
listuu LOGRE suorittamiin tarkastuksiin pistokoemaisesti ja laatii koosteen
koko Puolustusvoimien materiaalihallinnon tilasta Padesikunnalle vuosit-
tain. Laadittava ilmoitus perustuu paitsi seurattuihin tarkastuksiin ja niissa
tehtyihin havaintoihin, LOGRE:ien laatimiin koosteisiin. (Pdaesikunta Logis-
tiilkkaosasto, 2016, s. 20, 24-25, 36-37)

5.2 Materiaalivalvonta tietojarjestelmalla Puolustusvoimissa

Puolustusvoimien materiaalihallinto -maardayksen mukaan tietojarjestel-
milld suoritettavassa materiaalivalvonnassa tulee seurata ja valvoa
keskenerdisia tapahtumia, aiheettomasti avoimena olevia tapahtumia,
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tuoterakenteita, Yksiloita, erid, haltijatietoa, kulutuskirjauksia, hylattavaksi
esitettya tai esitettdvaa materiaalia, kayttdomaisuutta ja tietojarjestelman
kayttoa.

Kuten muukin materiaalivalvonta on tamankin toteuttaminen hallintoyksi-
kon vastuulla. Tietojarjestelmalld valvontaa on tehtdva suunnitelmallisesti
ja saannollisesti. Tyd kuuluu ensisijaisesti hallintoyksikon materiaalipaalli-
kolle, mutta siihen voidaan nimetda myds erillinen tietojarjestelmien seu-
ranta- ja vastuuhenkild. Materiaalikirjanpitojarjestelman kirjausten tekijat
vastaavat luonnollisesti omista tekemisistaan, materiaalivastuuseen maa-
ratyn varastohenkildstdn on kuitenkin valvottava omalle vastuualueelleen
kohdistuvia toimia. (Pdaesikunta Logistiikkaosasto, 2016, ss. 20, 24-25, 36-
37)

Puolustusvoimien materiaalihallintomaarayksen liitteessa 4 on kasketty
PVSAP-jarjestelmadan liittyvista tarkastuskohteista, tarkastusvastuista ja
tarkastustiheydesta. Tata liitetta on paivitetty ja uusi on luonnosvaiheessa.
Uudessa versiossa on toisaalta lukuisia uusia tarkastelukohteita, mutta nii-
den seurantaan on yksityiskohtaisempi ohjaus. Uudessa versiossa kohteet
jaetaan kategorioihin: materiaalitapahtumien valvonta, materiaalivastuul-
listen toiminnan valvonta seka perustietojen ja niiden laadun valvonta.
(Paaesikunta Logistiikkaosasto, 2019).
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6 OHJELMISTOROBOTIIKKATEHTAVAN SUUNNITTELU

Ohjelmistorobotiikalle siirrettdavda materiaalihallinnon suunnittelutehtava
toteutettiin tarkistamalla ensin lupatilanne asiakirjaperusteisesti ja sen jal-
keen haastattelemalla asiantuntijoita. Kun oli selvaa, etta suunnittelussa
voitiin edetd, karsittiin tunnistetut prosessit potentiaalisiin ehdokkaisiin
elementtien perusteella. Taman jalkeen laadittiin yhteistydssa liiketoimin-
tayksikdn kanssa RPA-kdyton laajentamiseen liittyvista dokumenteista toi-
minnallisia vaatimuksia koskevat kyselyt liitteen 2 pohjalle ja prosessien
alustava arviointi IPA-tydkalun avulla, tulokset liitteend XX. Tdssa tehta-
vassa liiketoimintayksikkoa edustivat Puolustusvoimien materiaalihallinto-
prosessin prosessivastaava ja materiaalivalvontaprosessin omistaja. Opin-
ndytetyon tekija toimi RPA analyytikkona. Tahdan opinnaytetyohon doku-
mentit on liitetty vain niilta osin kuin ne ovat julkisia. Tassa tehtdvadssa suo-
ritetut suunnitteluvaiheet ovat kuvassa 8.

DOKUMENTIT taﬂ Llfﬂ

LIIKETOIMINTA-
YKSIKKO
Prosessin alustava
arviointi
L
RPA .
ANALYYTIKKO

Kuva 8. Ohjelmistorobotiikkatehtdavaan sisallytetyt suoritusvaiheet.

6.1 Vaaditut luvat ja hyvdksynnat

PVSAP-jarjestelma on virallisesti hyvaksytty ohjelmistorobotiikan kohde-
tietojarjestelmaksi. Muut mahdolliset materiaalihallinnon kohdejarjestel-
mat on rajattu taman tydn ulkopuolelle. Materiaalihallinto on PVSAP-
jarjestelmadssa PVSAP logistiikan padkayttdjan, insindori Tero Ohtosen vas-
tuualueella. Puolistrukturoidun haastattelun avulla selvitettiin materiaali-
hallintoon liittyvia erityiskysymyksia kolmen kysymyksen avulla: kysymyk-
set olivat:
— onko materiaalihallinnossa tunnistettavissa PVSAP:n nakdkulmasta
jotain poikkeavaa verrattuna matkanhallinnan tai taloushallinnon au-
tomatisointeihin?
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— onko automatisoinnin suunnittelulle materiaalihallinnon osalta jotain
tunnistettavia esteita?

— ovatko materiaalivalvonnassa hallintoyksikéissa laadittavat seuranta-
raportit mielekds automaatiokohde?

Ohtosen mukaan (haastattelu 1.4.2019) esteitad suunnittelulle ei ollut ja lo-

gistiikan prosessit vertautuvat teknisesti hyvin jo kdytdssa oleviin talouden

ja matkanhallinnan prosesseihin. Materiaalivalvonnan raportit olivat ha-

nen kannaltaan hyva kohde aloittaa automaatio, koska valvontatoiminta

eri hallintoyksikoissa ei ole nykyiselldan yhtenevaista.

6.2 Alustava prosessin valinta

Materiaalihallinnon robotisoitavan prosessin selvittaminen aloitettiin tut-
kimalla ensin Puolustusvoimien materiaalihallinto -normin vahvistettu ver-
sio ja sitten uusi luonnostilassa oleva versio. Materiaalivalvonnassa 16ytyy
sen mukaan lukuisia sdanndllisesti toteutettavia tehtdvid. Vahvistetusta ja
kaytossa olevasta normista ei kuitenkaan [6ydy selkedsti maariteltyja ja ja-
senneltyja materiaalihallinnon toistuvia prosesseja. Uuden luonnosversion
taulukosta sen sijaan oli helposti tunnistettavissa 24 kappaletta prosesseja,
joiden soveltuvuus ohjelmistorobotiikkaan valittiin selvitettavaksi

Kun alustava laaja lista prosesseista oli tunnistettu, tehtiin kaksi avointa
haastattelua, joiden teemana oli selvittaa kyseisten prosessien soveltu-
vuus automaatiolle. Toinen asiantuntija oli materiaalihallinnon ylatason
suunnittelija merkonomi Teija Lemmetty, jonka tehtdavankuvaan kuuluu
vastata materiaalihallinnon alemmilla tasoilla syntyneisiin ongelmiin ja
haasteisiin neuvomalla ja opastamalla. Toinen asiantuntija kapteeni Jari
Kerdnen, joka on materiaalihallinnon paallikkétason henkild, jolla on vas-
tuullaan useiden toimipisteiden varastojen ja kymmenien materiaalivas-
tuullisten tyontekijoiden toiminnan valvonta. Molemmat asiantuntijat ko-
kivat mahdollisen automaation mahdollisuutena. Erityisesti automaation
koettiin tuovan valvontaan kaivattua sadannéllisyyttd, varmuutta ja yhden-
mukaisuutta. Asiantuntijat tunnistivat, ettei valvontaprosesseja tunnisteta
talla hetkella kaikissa hallintoyksikdissa samalla tavalla, eika niita toteuteta
yhdenmukaisesti. Tiettyjen valvontaprosessien puutteellinen suorittami-
nen aiheuttaa tekemattdmien tehtdvien kasautumista toisaalla tai toiseen
prosessiin. Asiantuntijahaastatteluista kdvi myos ilmi, etta osa prosesseista
on erittdin yksitoikkoisia ja toistuvuudessaan vastenmielisia suorittaa,
mika aiheuttaa osaltaan myds vinoumaa tuloksiin. Asiantuntijat antoivat
omat suosituksensa priorisoitavista prosesseista. Haastatteluiden perus-
teella jatkoin kyseisten prosessien tutkimista. Alustavan prosessin valinnan
tulokset ovat taulukossa 1. (Lemmetty, haastattelu 1.4.2019; Kerédnen,
haastattelu 25.3.2019)



Taulukko 1. Alustavan prosessin valinnan tulokset.

Prosessi
numero

Prosessin tyonimi

Asiantuntijoiden
tunnistama
priorisointitarve

Saapuneiden tilausten valvonta

Vastaanottamattomien kaupallisten ostotilausten
valvonta

Toimituksen luontia odottavien ldhetysmaarayksien,
kaupintalainojen jailmaistoimituksien valvonta

Vastaanottoa odottavien toimitusten valvonta

Kuittausta odottavien toimitusten valvonta ja kuittaus

Selvittamattomien liian kauan vastaaottoa odotteneiden
saapuvien toimitusten valvonta

Selvittamattomien liian kauan vastaaottoa odotteneiden
|htevien toimitusten valvonta

Avoimien tapahtumien valvonta

10

Kulutuskirjausten valvonta

11

llmaistoimitusten valvonta

12

Nimikkeeltd nimikkeelle siirtojen valvonta

13

Kaupintalainojen valvonta

14

Nimikkeettomien hankintojen valvonta

15

Hylkdysten valvonta

16

Kiellettyjen tapahtumalajien valvonta

17

Materiaalilaskentojen eteneman valvonta

18

Varastoitujen rajdhteiden rdjdhdysainemaarien
vertaaminen myonnettyyn rijdhdelupaan

19

Nimikkeiden saldojen ja laitteiden madrien vertailu

20

Laitetietojen tilan valvonta

21

Varastoon liittyvien tilahallinnan aliobjektejien
valvominen

22

Varastoalueiden, varastotyyppien ja varastolajien
valvonta

23

Deaktivoitujen nimikkeiden materiaalisaldojen valvonta

24

Kayttoomaisuussaldon ja materiaalihalinnon vertailu

32

Seuraavaksi selvitettiin prosesseista RPA:n kriittisten elementtien toteutu-
minen, jolla karsittiin prosessien maaraa. Se selvitettiin kysymalla ensin
kolme kysymysta:

— Onko kaikki prosessissa kasiteltava tieto digitaalisessa muodossa?

— Onko kaikki prosessissa hyddynnettava tieto jasennetyssa muodossa?
— Perustuuko prosessissa suoritettava paattely ja paatoksenteko yksise-
litteisiin saantoihin?

Naiden kysymysten vastausten tuli olla selked kylla. Mikali vastaus oli ei,
prosessin suunnittelua ei kannattanut jatkaa. Mikali vastaus oli ehka tai en
tieda, prosessi vaati lisdselvittelyd, johon ei tassa vaiheessa ollut miele-
kasta ryhtya.

Tyon edetessa tunnistettiin, etteivat valitut kolme kysymysta riita hyvaan
tulokseen. Kriittiseksi elementiksi nostettiin myds prosessin nykyiset me-
nettelyt: Kohdistuiko prosessiin jo jokin toimiva ja hyva menettely, jota ei
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olisi mielekdsta korvata? Mikali vastaus oli kylld, ei selvitystydta prosessin
osalta kannattanut jatkaa. On hyddytonta resurssien haaskausta laatia au-
tomatisaatioita korvaamaan jo toimiva prosessi.

Viidenneksi kriittiseksi elementiksi valikoitui vielda muiden tyotehtavien
tunnistaminen: Tehddanko valvontaprosessi jonkin muun tydtehtdvan
ohessa, jolloin varsinaista resurssisaastéa ei automaatiolla synny? Mikali
vastaus on kylld, ei automaation selvittelya kannata jatkaa.

Mikali mika tahansa kysymyksista tuotti selkedan karsivan tuloksen, ei
muita kysymyksia tarvinnut selvittaa, eika selvitystyota ollut kyseisen pro-
sessin osalta tarpeen jatkaa. Kriittisten elementtien toteutuminen on ku-
vattu kaikkien 24 prosessin osalta liitteessa 7. Karsinnan jalkeen RPA:lla to-
teutettaviksi prosesseiksi jdivat prosessit numero 15, 19, 20, 21 ja 23. Pro-
sessit numero 7 ja 8 ovat myds mahdollisia, jos automaatio saddetdan si-
ten, ettd robotti reagoi selvittdmattomiin toimituksiin vasta kun nayttaa
ilmeiselta, ettd saapuva tai lahteva toimitus on laiminlydty. Myds prosessit
numero 10, 11, 12 ja 16 vaikuttivat mahdollisia toteuttaa. Ndiden kohdalla
tehokkuustavoitteet saavutetaan ainoastaan, jos toimintaa samalla valta-
kunnallisesti keskitetaan.

Kun kriittisten elementtien toteutumisen ja aiemmat asiantuntijoiden
priorisoimien prosessien tulokset yhdistettiin, jai jdljelle kolme prosessia:
7. Selvittamattdmien liian kauan vastaanottoa odottaneiden ldhtevien toi-
mitusten valvonta, 8. Selvittamattémien liilan kauan vastaanottoa saapu-
vien toimitusten valvonta ja 19. Nimikkeiden saldojen ja laitteiden maaran
vertailu. Nama kolme prosessia valittiin seuraavaan vaiheeseen tutkitta-
vaksi yhteistydssa liiketoimintayksikon kanssa.

6.3 Toiminnallisia vaatimuksia koskevat kyselyt

Toiminnallisia vaatimuksia koskeva kysely, FRQ, tehtiin kustakin valitusta
prosessista erikseen strukturoidun haastattelun avulla. Haastattelulomak-
keena toimi liitteen 2 kyselylomake. Lomakkeet taytettiin RPA analyytikon
nakdkulmasta kustakin prosessista ennen haastattelua niin taydellisesti
kuin mahdollista.

Mahdollisten virheiden karsimiseksi ja lisatarkennusten saamiseksi tassa
vaiheessa tehtiin puolistrukturoitu haastattelu myds prosessien asiantun-
tijan, suunnittelija Teija Lemmetyn kanssa. Kysymyksina kaytettiin liitteen
2 kyselylomakkeen kohdan 1. Mittarointi ja 4. Tietojen hallinta kysymyksia.
Samoin tehtiin vastaava haastattelu PVSAP logistiikan paakayttaja Tero
Ohtosen kanssa. Hanen kanssaan tutkittiin lomakkeen kysymyksia koh-
dista 2. Tyénohjaus ja 3. Toteutus. Taman jdlkeen kyselylomakkeet tarkas-
teltiin kaikkien kysymysten osalta yhdessa liiketoimintayksikon eli materi-
aalihallintoprosessin prosessiomistajan, DI Kari Tuomalan, kanssa, jolloin
saatiin riittdvat vastaukset puuttuviin kohtiin. (Lemmetty, haastattelu
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12.11.2019; Ohtonen, haastattelu 12.11.2019; Tuomala, haastattelu
12.11.2019)

Toiminnallisten vaatimusten kyselyn edetessa eri asiantuntijoiden kanssa
kavi ilmi, ettd osa tdahdn vaiheeseen edenneistad prosesseita voisi olla hel-
posti yhdistettavissa. Prosessit kayttivat keskendan samoja raportteja, jol-
loin robotin tarvitsi vain tarkastella raporttien eri sarakkeita. Samoin tun-
nistettiin, ettd osaan prosesseista oli helposti yhdistettavissa prosessi, joka
nyt oli jatetty pois tarkastelusta. Lopputuloksena oli ettd, prosessit 7 ja 8
voitiin yhdistaa samaan automaatioon ja prosessiin 19 kannatti nostaa mu-
kaan prosessi 20.

6.4 Prosessin alustava arviointi

Valittujen prosessien alustava arviointi suoritettiin IPA-taulukkotydkalulla
syottamalla taulukon kenttiin toiminnallisten vaatimusten kyselyn ja siihen
liitettyjen tarkentavien haastattelujen avulla saadut tiedot. Jokaisen pro-
sessin tiedot syotettiin tyokaluun omalle vélilehdelle. Yhteenvetovilileh-
delld voitiin kuvaajan avulla vertailla valittuina olleita prosesseja. Yhteen-
vetokuvaaja on kuvassa 9.

© 8. Lihtevien toimitusten valvonta

@ 19. Saldojen ja laitemddrien vertailu
0 20. Laitetietojen tilan valvonta
m ©7. ja 8 yhdistelma
019 ja 20 yhdistelma

0O 7. Saapuvien toimitusten valvonta

Vaikutus

Toteuttamiskelpoisuus

Kuva 9. Yhteenvetokuvaaja kuudesta arvioidusta prosessista.

Yhteenvetokuvaajasta voitiin havaita, etta prosessit 7, 8 ja ndiden yhdis-
telma olivat vaikutuksiltaan ja toteuttamiskeloisuudeltaan yhta arvokkaita.
Prosessien yhdistaminen lisdsi kuvaajassa piirtyvan ympyran halkaisijaa,
mika kuvaa ROl:ta eli toteutettavan automaation arvoa henkilétydvuosina
mitattuna. Samoin voitiin prosessien yhdistdmisen todeta vaikuttavan
my06s kahden muun prosessin osalta. Lisaksi yhdistetyt prosessin siirtyivat
kuvaajassa vaikutukseltaan parempaan suuntaan. Yhdistetty automaatio
prosessien 19 ja 20 osalta olisi kuitenkin jonkin verran hankalammin toteu-
tettavissa.
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6.5 Suunnittelutyon tulokset

Ohjelmistorobotiikan suunnittelutehtdava oli yksinkertainen ja looginen
suorittaa, koska valmisteltu strukturoitu malli eri vaiheista tuki tehtavaa
hyvin. Lupakdytannon selvittyd myos materiaalihallinnon uusittu normi
tuki tehtavaa hyvin ja materiaalivalvonnan prosessit oli mahdollista tunnis-
taa. Haastatteluiden kayttd prosessien tunnistamisvaiheessa ei ole erik-
seen mallin mukainen kaytantd, mutta oikeiden tydntekijoiden kayttoon
prosessin tunnistamisvaiheessa kannustetaan. Haastatteluvaiheessa saa-
dut suositukset automatisoitavista prosesseista tukivat valintatyota erin-
omaisesti.

Kriittisten elementtien tunnistamisvaiheessa kaytettiin lukuisien proses-
sien vuoksi taulukkomuotoa, mika osoittautui toimivaksi ratkaisuksi. Li-
saksi oli hyva, etta kolmen ensin valitun kysymyksen lisaksi kyettiin otta-
maan mukaan kaksi uutta. Tarkastelu taulukkomuodossa oli nopea tyo-
vaihe ja siind oli joustonvaraa. On kuitenkin tarkeda, etta kriittiset elemen-
tit tarkastellaan huolellisesti, jolloin sadstytdaan turhalta tyolta seuraavissa
vaiheissa.

Toiminnallisia vaatimuksia koskevan kyselyn vaiheessa todettiin, etta kom-
munikaatiota kannattaa laajentaa uudelleen asiantuntijoiden suuntaan
eikd pelkastadan materiaalihallintoprosessin prosessiomistajan suuntaan.
Uudet tarkentavat asiantuntijahaastattelut toivat varmuutta saatuihin tu-
loksiin, kun vaikutusta ja toteuttamiskelpoisuutta lopulta arvioitiin. Mata-
lan kynnyksen kommunikointi asiantuntijoiden kanssa on avain laadukkaa-
seen tulokseen, haastattelut ja keskustelut on tarvittaessa kaytava uudel-
leen vastausten varmistamiseksi. Suhtautumalla tehtdavaan analyyttisesti
voidaan saavuttaa selkea tulos, vaikka se etukateen vaikuttaisi laajaltakin.
Ohjelmistorobotiikkaa suunniteltaessa strukturoituja menetelmia on pro-
sessin alustavasta valintamenettelysta lopulliseen ratkaisun maarittely-
dokumenttiin asti, mika tukee hyvin toimintaa.

Suunnittelutydn lopputuloksena oli, etta ohjelmistorobotiikan kaytté kan-
nattaa materiaalivalvonnassa aloittaa kahdesta prosessista. Ndama proses-
sit ovat selvittdmattomien liian kauan vastaanottoa odottaneiden saapu-
vien ja lahtevien toimitusten prosessi seka nimikkeiden saldojen ja laite-
madrien vertailun ja siihen liitetty laitetilojen valvonnan prosessi. Ndiden
kahden prosessin automatisoiminen siirtdaa 3,5 henkilotyévuotta rutiini-
tyota asiantuntijoilta robotiikalle. Ndiden prosessien osalta seuraava vaihe
on laatia prosessinmaadritysasiakirja kehitysyksikolle.

Suunnittelutydssa loydettiin myds muita prosesseja, joita voidaan automa-
tisoida. Nama prosessit ovat kulutuskirjausten valvonta, ilmaistoimitusten
valvonta, nimikkeeltd nimikkeelle siirtojen valvonta, hylkdysten valvonta,
kiellettyjen tapahtumalajien valvonta, varastoon liittyvien tilahallinnan ob-
jektien valvonta ja deaktivoitujen nimikkeiden materiaalisaldojen val-
vonta. Nama prosessit vaativat lisdselvittelya.
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7 YHTEENVETO

Tassa tyossa ohjelmistorobotiikka maariteltiin ensin yleisella tasolla, minka
jalkeen tarkennettiin sen erityispiirteita yritystasolla. Yritystason ohjelmis-
torobotiikan erityispiirteisiin kuuluu, ettd sen kayttdoon luotuja kom-
ponentteja voidaan ottaa kdytt6on uusissa prosesseissa ja sen kaytté on
useammilla toimivilla roboteilla keskitetysti hallittu. Ndma ominaisuudet
olivat |6ydettavissa keskeisinad Blue Prism -teknologiassa. Ohjelmistorobo-
tiikasta yritystasolla piirtyi tutkimuksen perusteella selkea kuva.

Taman tyon mukaan ohjelmistorobotiikan kdyttéonoton nykytila Puolus-
tusvoimissa tukee hyvin sen kdyton laajentamista uusille aloille, kuten ma-
teriaalihallintoon. Puolustusvoimien toiminnassa korostuu kadytettavan
teknologian tietoturva ja se on tarkastettu auditoinneilla. Valittu teknolo-
gia ja sen ominaisuudet ovat luoneet luo hyvat edellytykset toiminnan
skaalaamiselle laajemmaksi.

Tyon perusteella ohjelmistorobotiikan kdyttoa laajennettaessa kdytannén
automatisoitavan prosessin valinta nousee erittdain merkittavaan rooliin.
Automatisoitavan prosessin valintaan tydssa |6ydettiin perusteita seka
tyokaluja erilaisten laadittavien strukturoitujen dokumenttien, etta priori-
sointia helpottavien taulukkotydkalujen muodossa. Yhtena merkittavana
havaintona huomioon otettavissa asioissa oli eri toimintatahojen valinen
kommunikaatio.

Tyon kaytdnnon vaiheessa laadittiin 24 kohdan lista materiaalihallinnon
prosesseista, joiden soveltuvuus tutkittiin. Tyon perusteella kaksi prosessia
kyettiin osoittamaan vaikutuksen ja toteuttamiskelpoisuuden perusteella
parhaiksi aloittaa automatisointi. Lisdksi seitseman muuta prosessia kan-
nattaa taman tydn perusteella jatkoselvittaa.

Tyo opetti kattavasti ohjelmistorobotiikkaan liittyvaa kasitteistda ja yritys-
tason ohjelmistorobotiikan periaatteita. Toimiminen RPA-analyytikon roo-
lissa avasi kasitteitad ja periaatteita myo6s kdaytanndssa. Tama tyo kannustaa
tutkimaan, onko PVSAP-jarjestelmaa kayttavilla muilla aloilla olemassa
tydintensiivisia saanndnmukaisia toimintoja, jotka olisivat samoin melko
yksinkertaisin selvityksin otettavissa automatisoinnin piiriin. Samalla tyo
herattaa kysymyksen kdyton laajentamiseen liittyvasta organisoitumi-
sesta. RPA-analyytikon tulee tuntea ohjelmistorobotiikka, mutta melko hy-
vin myods analysoitavat prosessit. Kuinka keskitettya analysointitoiminnan
tulisi olla vai tulisiko sen hajaantua Puolustusvoimien kokoisessa organi-
saatiossa laajemmalle, ettd |0ydettaisiin kaikki automaation piiriin soveltu-
vat alat ja tehtavat?
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Liite 1
OHJELMISTOROBOTIIKAN KAYTTOONOTON TILANNE -INFOGRAFIIKKA

Deloitte.

The robots are ready. Are you?

Most organizations have embarked
upon their RPA journey

This is expected to in- If this continues at its
crease to current level, RPA will have
achieved

in the next two years

RPA delivers value for business leaders ...

Payback was reported at less RPA continues to meet and exceed
than 12 months, with an average expectations across multiple
dimensions including:

Improved compliance 92%
Improved quality/accuracy 90%
Improved productivity 86%
Costreduction 59%

of those who have already implemented RPA expect
to

... yetscaling RPA is
clearly proving
more difficult
than anticipated

#worktodo | www.deloitte.com/us/rpasurvey

Deloitte.
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Liite 2/1
TOIMINNALLISIA VAATIMUKSIA KOSKEVA KYSELY (FRQ)

TOIMINNALLISTEN VAATIMUSTEN KYSELYLOMAKE

YRITYS:
Prosessi:

Versiohistoria:

Julkaisuversio Paivamaara Muutoksen kuvaus Kirjoittaja

1. Mittarit

a.Tydmaara

Kuinka monta tapausta robotiikan dotetaan kasittele-
van? Kpl/ aika esim 1000 tapausta/ viikko, 50 tapausta
/paiva

Mika on korkein odotettavissa oleva tapausten
maara?

Mika on pienin odotettavissa oleva tapausten madara?

Onko odotettavissa ajankohtia jolloin robotille on nor-
maalista poikkeavia tydmaaria?

Milloin ja mitd ne ovat?

b. Manuaaliprosessin tydmaadrdvaatimukset

Montako henkilotydvuotta vaaditaan prosessin nykyi-
seen manuaaliratkaisuun?

Kuinka kauan yhden tapauksen kasittely kestaa keski-
maarin?
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c. SLA vaatimukset

Onko olemassa SLA sitoumuksia, joihin prosessin tu-
lee kyeta vastaamaan? (Service level agreement)

Mitkd ovat prosessin SLA vaatimukset

Pitaako ratkaisun pystya tunnistamaan SLA vaatimusrajojen ylittymiset? Jos
kylld, miten tdma tulee tehda?

2. Tybnohjaus

a. Kayttdajankohdat

Ajetaanko prosessia normaalien tydtuntien ulkopuo-
lella?

Mihin aikaan prosessi kdynnistetaan?

Ajetaanko prosessia yhtdjaksoisesti tiettyyn pysaytys-
kellonaikaan asti?

Mina viikonpdivina prosessia ajetaan?

Onko olemassa paivia tai kellonaikoja jolloin prosessia
ei saa ajaa?




b. Rajapinnat liiketoimintaprosessin kanssa
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Mika rooli robotilla on kyseessa olevassa lilketoiminnan paadsta paahan pro-

sessissa’?

Syottaako liiketoiminnan padsta paahan prosessi uu-
sia tehtavia
robotille?

Syottaako liiketoimintaprosessi poikkeustapauksia
uudelleenkasiteltavaksi robotille?

3. Toteutus

a. Rajoitukset

Onko olemassa liiketoiminnallisia raja-arvoja joita tu-
lee kunnioittaa?
Esimerkiksi tietyn raja-arvon ylittavat maksut jne.

Mitd ndma ovat?

Onko joitakin aikaikkunoita tai ajanjaksoja jolloin pro-
sessin
kohdejarjestelmat ovat poissa kaytosta?

Listaa jarjestelmat ja kayttokatkokset
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b. Halytykset

Tarvitseeko robotin lahettaa halytyksia prosessin ai-
kana?

Missa tapauksisssa halytys tulisi laukaista?

Miten halytykset tulisi viestittaa?

Ketka ovat halytyksen vastaanottajia?

4. Tietojen hallinta

a. Syobtteet

Miten prosessille sydtetaan kasiteltavia tietoja?

b. Syotteiden lahde

Mista prosessin syotteet tulevat?

Mihin aikaan ja kuinka tihedasti prosessin syotteet saapuvat? (kerran paivassa
klo 09.00, joka toinen tunti jne.)

Onko mahdollista, ettd mitdaan syotetta ei saavukaan
prosessille?

Miten silloin tulee toimia?
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c. Syotteiden tietojen jasentely

Miten syotteen tiedot on jasennelty? Anna esimerkki
syotteesta

Saapuvatko syotteet yksi kerrallaan vai sisaltdaako jokainen syote useampia
tapauksia
prosessin ajamisen kannalta?

d. Tapausten erottaminen toisistaan

Voidaanko kasiteltavat tapaukset erottaa toisistaan
yksiselitteisesti?

Mita syotteen kenttia tai kenttien yhdistelmia kdytetaan tunnisteena? Vain
ei-henkilokohtaisia tietoja tulee kayttaa tunnisteena.

Onko mahdollista, etta prosessille syotetaan kaksois-
kappaleita tyostettavista tapauksista?

Mita seurauksia on, jos tapaus kasitelladn useammin kuin kerran?

Kun kaksoiskappale havaitaan, miten toimitaan?

Onko mahdollista etta sama tapaus ilmestyy ihan oi-
kein kasittelyyn myohempana ajankohtana?

Miten tallainen oikea tapaus erotetaan virheellisesti syntyneesta kaksois-
kappaleesta?
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5. Suoritteet

a. Poikkeukset

Miten poikkeustapaukset ldhetetaan takaisin liiketoiminnalle kasittelyyn?

Mika on tiedostotyyppi tai viestin rakenne, jolla poikkeukset valitetaan? Liita
tahan esimerkki.

Milloin poikkeukset lahetetdan liiketoiminnalle?

Mihin ndama poikkeusilmoitukset |ahetetaan?
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b. Toiminnan raportointi

Poikkeuksien lisaksi tuleeko prosessin tuottaa toimin-
nan ohjaamiseen tai kehittamiseen liittyvaa rapor-
tointia toiminnastaan?

Mita raportoidaan ja missa muodossa raportointi on suunniteltu tehtavaksi?

Miten ja mista tiedoista raportti koostetaan?

Milloin raportit tehdaan?

Minne raportit tallennetaan tai lahetetdaan?

c. Muita tietojen sovelluskohteita

Poikkeusten ja ohjausraportoinnin lisaksi tuottaako
prosessi muita
raportteja?

Mika on naiden raporttien muotoilu seka mita tiedostomuotoja kdytetaan?
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d. Tietojen sdilyttaminen

Kuinka pitkaan prosessin syotteita sailytetaan?

Kuinka pitkaan robotin sisdisen tydjonojen tiedot sailytetdan?

Kuinka pitkaan syntyneet suoritteet sailytetaan?

6. Liilketoiminnan jatkuvuus

a. Blue Prism poissa kdytosta

Jos robotti lakkaa toimimasta ja voimassa oleva kdytanto robotin toiminnan
palauttamiksi ei pysty takaamaan robotin toiminnan jatkumista, miten liike-
toiminnan jatkuvuus varmistetaan?

Miten liiketoiminnalle viestitdaan, mikali robotti resurssi ei ole kdytettavissa?

Mitka ovat liiketoimintaseuraamukset, jos robotti on poissa kaytosta tun-
nin?

Mitka ovat liiketoimintaseuraamukset, jos robotti on poissa kaytosta pai-
van?
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b. Maarittelyn ylittava tydmaarat

Onko mahdollista, etta prosessi ylikuormittuu maari-
teltya suuremmilla tyékuormilla?

Tuleeko robotin pystya tunnistamaan tallaiset het-
ket/tapahtumat?

Madrittele raja-arvo, jonka ylittyessa prosessi on ylikuormitettu?

Tuleeko tdman robotin pystya reagoimaan ylikuormi-
tustilanteeseen?

Miten tallainen reagointi pystytdan saavuttamaan?

Miten lilketoimintaa tulee informoida ylikuormittumisen sattuessa?

Miten liiketoiminnan tulee reagoida/toimia tallaisessa tilanteessa?
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PROSESSIN ALUSTAVA ARVIOINTITYOKALU (IPA)

PROSESSIN ALUSTAVA ARVIOINTI -TYOKALU (IPA-TYOKALU)

Arviointipivimasrs
Prosessin nimi

Asiakkaan y hteyshenkild (nimi, titteli)

Tahan lyhyt kuvaus prosessista:

Arvioija
TYOKALUSSA LASKENNASSA KAYTETYT ARVOT:
105 YKSIKIN KELTAINEN TAI PUNAINEN TULOS NIIN
ELEMENTTI SAAKO.
Prosessin kriittiset ominai
Kaikki prosessissa kasiteltava tieto on digitaalisessa muodossa kyll

Kaikki prosessissa 3va tieto on i 5) muodossa
Prosessissa suoritettava paittely ja pastoksenteko perustuu yksiselitteisiin sa&ntdihin

opetustydn helppous

Voisiko “kessharjoittelija” tehda tehtivin pelkistadn tybohjeen perusteella?
Prosessista on olemassa selkeit tydohjeet vaihe vaiheelta
Kaytettavit jarjestelmat toimivat vakaasti ja joka kayttokerralla samalla tavalla

saannaills (%)
ssittely voi nimetyille henkildille keskitetysss tiimissa
Prosessissa kiiytettavien sovellusten msrs
Sovelluksia kiytetssn virtualisointi lautta (esim Citrix)

tuottamat hysdyt

Suoritteiden m3sra wiodessa ja suoritteen kesto (min) tai htv 52000 2
itteiden m3srssss muutosta (yli 10%)
[Automatiscinti nopeuttaa uuden palvelun markkinoille tuontia
|Automatiscinti parantaa asiakkaan palvelukokemusta
Tehtavas nyt tekevall3 tiimills on resurssipulaa tai tirkeits tehtivi j3 tekemitts
i 5160 tehtavien paivitysten vali
Suoritem3rissi on isoja kausivaihteluja
Virheet prosessissa aiheuttavat merkittavis riskejs

Virheet tai_ep inen aiheuttavat kuluja muissa (k€/vuosi)

TAHAN TYOKALU TUOTTAA PYLVASDIAGRAMMIN VARIEN MUKAISESTI:

10

3

whres Kauina Pursinen

[} R A

o5 | esesson automatsoavisa
S —eos | v st toeutettavsn sutomastiols
| €0s || EOS |vastutsssentels

TOTEUTTAMISKELPOISUUDEN ARVO ON.
VIHREIDEN MAARA * 2

KELTAISTEN MAARA * 1

PUNAISTEN MAARA * -3
YHTEENLASKETTUNA-

HTV-ARVO ON ROI ARVO

VAIKUTUKSEN ARVO ON
VIHREIDEN MAARA * 2
KELTAISTEN MAARA * 1
PUNAISTEN MAARA * -3
YHTEENLASKETTUNA

TAAHAN TYOKALU TUOTTAA PROSESSISTA VAIKUTTAVUUDEN; TOTETUTETTAVUUDEN JA ROI NOPEUDEN KUVAAJAN

Vaikuttavuus

PROSESSIN NIMI

© PROSESSI

Toteutettavuus

IPA-tyokalun prosessisivu, sen kysymykset ja kysymysten vastausten saamat laskennal-
liset arvot. Prosessisivu tuottaa myds kaksi kujaajaa.
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Esimerkkiprosessi 1 Esimerkkiprosessi 2 Esimerkkiprosessi 3 Esimerkkiprosessi 4 Esimerkkiprosessi 5
Toteutettavuus Vaikuttavuus Toteutettavuu Vaikuttavuus Toteutettavu Vaikuttavuus Toteutettavuus Vaikuttavuus Toteutettavuus Vaikuttavuus
6 6 \vihrea | 5 a \vihrea | 5 5 \vihrea | 1 4 2 1
Keltainen 1 3 Keltainen 1 5 Keltainen 0 2 Keltainen 3 4 Keltainen 4 6

0 0 [Punainen| 0 0 2 2 2 1 0 2

Indeksi

Helppous 13 11 4 -1 8
Hyodyt 15 13 6 9 2
HTV saasto 0,45 0,95 0,06 1,89 1,89

Indeksin tulkintaohje

Toteutettavu Vaikuttavuus
huono 0..6 0..8
hyva 7..14 9..18

18

Esimerkkiprosessi 1
Esimerkkiprosessi 2

Esimerkkiprosessi 3

Vaikuttavuus

Esimerkkiprosessi 4
® Esimerkkiprosessi 5

0 7 14

Toteutettavuus

Viiden prosessin vertailuesimerkki, jossa prosessit ovat saaneet erilaisia arvoja ja niitad pystytdan vertaamaan toisiinsa.
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PROSESSIN MAARITYASIAKIRJA (PDD)
PROSESSIN MAARITYSASIAKIRJA PDD
Versio 0.x
YRITYS:
Prosessi:
Versiohistoria:

Julkaisuversio Paivamaara Muutoksen kuvaus Kirjoittaja

Osallistujat:

Asiakirja on tuotettu seuraavien asiakkaan avainhenkil6iden kanssa:

Nimi: Rooli: Alue:
Lahdedokumentit
Dokumentti/versio Paivamaara Kirjoittaja:

Dokumentin hyvdksymisvaatimukset:

Seuraavassa taulukossa ovat henkil6t, joilta edellytetdan asiakirjan hyvaksyntaa, tarkistusta ja

tiedonantoa

Nimi:

Osasto

Vastuu:

Paivamaara

Hyvaksynta

Tarkistus

Tiedonanto




Liitteet:
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Dokumentti/versio

Paivamaara Kirjoittaja

1. Yleiskuvaus

a. Manuaalisen prosessin kuvaus

Prosessi sisaltaa ylatasolla seuraavat toimenpiteet:

b. Kohdejarjestelmat

Nimi:

Kuvaus:

2. Kohteena olevat liiketoiminta-alueet

Prosessin kohteena ovat seuraavat liiketoiminta-alueet:




3. Prosessikaavio
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Kuvataan prosessin vaiheet vuokaaviona (kuva on esimerkki)

r
Avataan tydasema |a
kinaudutaan kyttdjana Matti

Avataan Cutlook

Avataan verkkolevyresurssl 2 ja
sieitd koontitiedosto

|

Exsitaan @llecenmyyiand tullut

El

sahkbpast: jossa on Excel-dite

|

Avataan koontitiedoston se
villeht| joka tasmad

Flleenmpyjasn

Avataan lite

Kopioidaan liitteen myyntitiedot

Linetddn koplokdut
myyntitiedot kocontitiedostoon

|

Tallennetaan koontitiedosto

Tarkiitetaan
ko kaidd

wilhdet jo
Liytetry

KYLLA

Jukaistaan koontitiedosto
yrityksen verkkoresurssissa b @
arkistoldaan tiedosto

]

Tehtina loppu
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4. Prosessi yksityiskohtaisesti

a. Prosessin vaihe 1

Tahan kuvataan sanallisesti prosessin vaihe kirjallisesti mahdollisimman tar-
kasti

Esim. Avataan sahkdpostiohjelma Outlook

Tahan tuodaan nayttokuvina selityksineen esim kaikki klikattavat kohteet ja
kentat, joihin tuotetaan tekstid

Esimerkki ndyttokuvasta selityksineen:

Avataan joko alapalkista painamalla postikuvaketta (1.) tai klikaamalla
kerran vasemman alanurkan windows-kuvaketta ja sen jalkeen joko
sahkoposti-tiilta (2) tai valikosta Sahkopostia (3.)

Oma Office
Ajankohtaista

OneDrive

OneNote maanantai

Oracle VM VirtualBox Guest A... 1 5

Paint 3D

e

Microsoft Edge

Saa

B Sticky Notes

a Sahképosi

Viihdetta

b. Prosessivaiheen 1 alavaiheet

Tahan kuvataan sanallisesti prosessin alavaihe kirjallisesti mahdollisimman
tarkasti

Tahan tuodaan nayttokuvina selityksineen esim kaikki klikattavat kohteet ja
kentat, joihin tuotetaan tekstid
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c. Prosessin vaihe 2

Tahan kuvataan sanallisesti prosessin vaihe mahdollisimman tarkasti

Tahan tuodaan nadyttokuvina esim kaikki klikattavat kohteet ja kentat, joihin
tuotetaan tekstia selityksineen

d. Prosessivaiheen 2 alavaiheet

Tahan kuvataan sanallisesti prosessin alavaihe kirjallisesti mahdollisimman
tarkasti

Tahan tuodaan nayttokuvina selityksineen esim kaikki klikattavat kohteet ja
kentat, joihin tuotetaan tekstid

e. Prosessin vaihe 3

Tahan kuvataan sanallisesti prosessin vaihe mahdollisimman tarkasti

Tahan tuodaan nadyttokuvina esim kaikki klikattavat kohteet ja kentat, joihin
tuotetaan tekstia selityksineen

f. Prosessivaiheen 3 alavaiheet

Tahan kuvataan sanallisesti prosessin alavaihe kirjallisesti mahdollisimman
tarkasti

Tahan tuodaan nayttokuvina selityksineen esim kaikki klikattavat kohteet ja
kentat, joihin tuotetaan tekstid
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5. Poikkeukset

a. Lilketoiminnalliset poikkeukset

Prosessiin voi kohdistua seuraavia liiketoiminnallisia poikkeuksia: (esim uusia
asiakkaita, toimipisteitd, toimintoja prosessiin tulee tai poistuu)

[ )

[ )

[ )

b. Jarjestelmapoikkeukset

Prosessiin voi kohdistua seuraavia jarjestelméapoikkeuksia: (esim jarjestelma
ei avaudu tai on paivittynyt erilaiseksi, verkkoresurssit eivat ole kdytossa,
kohdetiedosto taytetty virheellisesti))
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TOIMINNALLISIA VAIKUTUKSIA KASITTELEVA DOKUMENTTI (OID)
TOIMINNALLISIA VAIKUTUKSIA KASITTELEVA
DOKUMENTTI OID
Versio 0.x
YRITYS:
Prosessi:
Versiohistoria:

Julkaisuversio Paivamaara Muutoksen kuvaus Kirjoittaja

Lihdedokumentit

Dokumentti/versio Paivamaara Kirjoittaja:

1. Prosessin ratkaisukuvaus

a. Prosessi kaaviona

Kuvataan prosessin vaiheet vuokaaviona (kuva on esimerkki)




b. Prosessin sanallinen kuvaus vaiheittain
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Prosessivaihe 1

Prosessivaihe 2

Prosessivaihe 3

2. Resurssitarpeet

a. Toiminnalliset resurssit

mien hoitamiseen

Liiketoimintayksikolta vaaditut resurssit poikkeustapausten ja huippuvolyy-

b. Ohjelmistorobotiikan hoitajan resurssit

Robotin ajoituksen ja seurannan vaatimat resurssit




c. IT-alan resurssit
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Ohjelmiston yleisen vakauden valvonnan ja ohjelmistorobotiikkatiimin infor-
moinnin vaatimat resurssit

3. Tietojen hallinta

a. Sahkoposti

Mita tietoja robotti lahettda, kenelle ja viestin tarkoitus

Viestityyppi

Kenelle

Viestin tarkoitus

a. Verkkoasemat ja tiedostokansiot

Mihin robotti tallentaa luomansa tiedostot, mista se saa tarvitsemansa tiedostot?

Tallennettu/Nou-
dettava tiedosto

Verkkoasema tai
kansio

Tiedon tarkoitus:




4. Poikkeusten hallinta

a. Poikkeamia koskevat viestit
Mita poikkeamaviesteja robotti Iahettaa, kenelle ja viestin tarkoitus
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Kenelle

Viestin merkitys

c. Poikkeamaprotokolla: yleisesti

Poikkeamien viestin-
tdamenetelma

Poikkeamaraport-
tien/tietojen si-
jainti

Poikkeamatietojen
formaatti:

Raportointivali

c. Poikkeamaprotokolla: Liiketoiminnalliset poikkeukset

Poikkeama

Mita tyota aiheutuu

Kuka vastaa:




d. Poikkeamaprotokolla: Jarjestelmdpoikkeukset
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Poikkeama

Mita tyota aiheutuu

Kuka vastaa:

5. Robotiikan tietojen hallinta

a. Viestinta johdon ja robotiikan valilla

Viestintdmenetelma

Raporttien/tietojen
sijainti

Tietojen formaatti:

Raportointivali
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RATKAISUN MAARITTELYDOKUMENTTI (SDD)
RATKAISUN MAARITTELYDOKUMENTTI SDD
Versio 0.x
YRITYS:
Prosessi:
Versiohistoria:

Julkaisuversio Paivamaara Muutoksen kuvaus Kirjoittaja

Lihdedokumentit (Manuaalinen tehtavakuvaus Prosessin maaritysasiakirjassa PDD)

Dokumentti/versio Paivamaara Kirjoittaja:

1. Prosessin yleiskatsaus

a. Prosessi kaaviona

Kuvataan prosessin vaiheet vuokaaviona (kuva on esimerkki)




b. Prosessin sanallinen kuvaus vaiheittain
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Prosessivaihe 1

Prosessivaihe 2

Prosessivaihe 3

2. Toiminnanohjaus ja halytykset

a. Ajastus ja prosessin kdynnistaminen

Kuvaa robotin ajastusperiaatteet ja kdynnistysmenetelmat tahan

b. Prosessin halytykset

Skenaario

Metodi

Vastaanottajat




3. Data

a. Syobtteet
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b. Tuotokset

C. Blue Prism tehtdvajonot

Tehtdvajonon nimi

Avaimen nimi

Yrityksia




d. Ymparistomuuttujat
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Muuttujan nimi

Kuvaus

Arvo
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4. Tietoturva

a. Tietosuoja

Tiedot lokitiedostoista, tiedon luonteesta ja niihin padsyista

b. Tietojen sailytys

Tiedot lokitiedostojen ja tydjonojen tietojen sailytyksesta.

c. Kayttajatietojen hallinnointi

Tiedot kohdetietojen kadyttajatietojen sdilytyksesta ja hallinnoinnista

5. Poikkeukset

a. Jarjestelmapoikkeukset

Tiedot jarjestelmapoikkeuksista, niiden syista ja niista lahetettavistad ilmoituk-
sista. Kuvataan toimenpiteet poikkeustapauksessa.

b. Liiketoiminnalliset poikkeukset

Tiedot liiketoimintapoikkeuksista, niiden syista ja niista lahetettavista ilmoituk-
sista. Kuvataan toimenpiteet poikkeustapauksessa.
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KRITTISTEN ELEMENTTIEN TOTEUTUMINEN PROSESSEISSA

Kysymykset:

1. Onko kaikki prosessissa kasiteltava tieto digitaalisessa muodossa?

2. Onko kaikki prosessissa hyodynnettava tieto jasennetyssa muodossa?

3. Perustuuko prosessissa suoritettava paattely ja paatoksenteko yksise-litteisiin saantoihin?

4. Kohdistuuko prosessiin jo jokin toimiva ja hyva menettely, jota ei ole mielekasta korvata?

5. Tehdaanko valvontaprosessi jonkin muun tyotehtavan ohessa, jolloin varsinaista resurssisadstoa ei automaatiolla synny?

Prosessi
numero

Prosessin tyonimi

1

2

-

Saapuneiden tilausten valvonta

N

Vastaanottamattomien kaupallisten
ostotilausten valvonta

Toimituksen luontia odottavien
lahetysmaarayksien, kaupintalainojen ja
ilmaistoimituksien valvonta

»

Kerdilya odottavien toimitusten valvonta

v

Vastaanottoa odottavien toimitusten
valvonta

Kuittausta odottavien toimitusten valvonta ja
kuittaus

~

Selvittamattomien liian kauan vastaaottoa
odotteneiden saapuvien toimitusten valvonta

3

4

5

HUOM

SAATAMALLA RITTAVAN PITKA
ODOTUSAIKA, JONKA JALKEEN
AUTOMAATIO TOIMII, KYLLA

Selvittamattomien liian kauan vastaaottoa
odotteneiden lahtevien toimitusten valvonta

El

SAATAMALLA RITTAVAN PITKA
ODOTUSAIKA, JONKA JALKEEN
AUTOMAATIO TOIMII, KYLLA

o

Avoimien tapahtumien valvonta

10

Kulutuskirjausten valvonta

KYLLA

JOS VALVONTATEHTAVA
HALKUTAAN KESKITTAA JA SITA
KAUTTA SAAVUTTAA
RESURSSIHYOTYA, EI

1

[=

limaistoimitusten valvonta

KYLLA

JOS VALVONTATEHTAVA
HALKUTAAN KESKITTAA JA SITA
KAUTTA SAAVUTTAA
RESURSSIHYOTYA, EI

1

N

Nimikkeelta nimikkeelle siirtojen valvonta

1

w

Kaupintalainojen valvonta

14

Nimikkeettomien hankintojen valvonta

15

Hylkdysten valvonta

16

Kiellettyjen tapahtumalajien valvonta

KYLLA

JOS VALVONTATEHTAVA
HALKUTAAN KESKITTAA JA SITA
KAUTTA SAAVUTTAA
RESURSSIHYOTYA, EI

KYLLA

17

Materiaalilaskentojen eteneman valvonta

18

Varastoitujen rdjahteiden
rajahdysainemaarien vertaaminen
mydnnettyyn rdjahdelupaan

19

Nimikkeiden saldojen ja laitteiden méaarien
vertailu

20

Laitetietojen tilan valvonta

21

Varastoon liittyvien tilahallinnan
aliobjektejien valvominen

2

N

Varastoalueiden, varastotyyppien ja
varastolajien valvonta

23

Deaktivoitujen nimikkeiden materiaalisaldojen
valvonta

24

Kadyttoomaisuussaldon ja materiaalihalinnon

vertailu

JOS VALVONTATEHTAVA
HALKUTAAN KESKITTAA JA SITA

KAUTTA SAAVUTTAA
RESURSSIHYOTYA, EI




